Mechanické pohony
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Porovnani vlastnosti sigrigbrorizeni (Fenos informace)

kritérium \signdl | vykonovd pneumatika pneumatika hydraulika
elektronika elektronika — ovladani (do 1 MPa) | (regulace 20—100 kPa,
flvidika do 10 kPa)
spolehlivost prvk | necitlivé na okoli velkd Zivotnost, ale | vysokd Zivotnost, vysokd Zivotnost, velkd Zivotnost,
(prach, vihkost) tasto citlivé na teplotu,| citlivé na Gstotu citlivé na Gistotu vzduchu, | citlivé na zmény
s vjjimkou pohyblivych| vihkost, rusiva pole | pracovniho vzduchu necitlivé na okoli teploty a {istotu oleje
spojil
spinaci doba 210 ms ms o ms >5ms >1ms ~ms
rychlost Sifeni rychlost svétla rychlost svétla 10 oz 40 m/s 100 az 300 m/s 1500 m/s
signdlu (299 792 km/s)
provedeni EEx moiné, ale drahé moiné, ale drahé neni zapotfebi neni zapotfebi podporuje poidr,
motor terpadla EEx
dosah signdlu prakticky neomezen | prakticky neomezen | omezen potfebnou omezen potiebnou omezen potiebnou
dobou odezvy dobou odezvy dobou odezvy
(max. 600 m) (max. desitky m)
prostor zdstavby | stfedni velmi maly stredni stredni stiedni
zplisob diskrétné digitdlng diskrétng diskrétné i analogové | diskrétné i analogové
zpracovéni signdlu i analogové




Porovnani vlastnosti sigrigbro grenos vykonu

KRITERIUM/
SIGNAL

PNEUMATICKY

HYDRAULICKY

ELEKTRICKY

sVV7/

Spatna ucinnost, nelze

Sila pri , ¥ / e , )
v P v s tlakem a S pistu asi na 35 — v chI’S|%(EikU vvelkyc’h pretizit, velka spotreba
primocarem . tlakt (radove desitky . . ,
hvbu 42kN, v klidovem stavu bez MPa) i veliké sily energie i za klidu, male
pohy spotreby sily
e _ PIny tocivy moment i
, . Plny toCivy moment i YtOCI,W oment |
Sila pri Ny y v klidovém stavu, ale . oix
) v klidovem stavu, v ném bez v RV Maly zaberovy moment
rotaci <potieby enerdie vV neém nejvetsi
P Y 9 spotreby energie
Slozité a nakladné —
Pohyb Jednodu,cha re?hzace, v.elke. edmadE reslizes mect\arllckym prfvodem,
- . zrychleni, velke rychlosti (asi ‘vt u kratkych zdvihu el.
linearni dobra riditelnost .
2 m/s) magnetem, pro male sily
linedrni motor
Rotacni pohyb i velmi vysoké . v vr sy .
‘v : . . | K ni pohyb, | L nn nich
Pohyb otéky (5x10- min ) znatné yva:/’y i rotacni pohyb epsi liCI ’OStE,I rotacnic
, , . v . mensi rychlost pohybu | pohonu, kyvavy pohyb
kyvavy nebo | provozni naklady, hlucnég, . ) y .
v s - ., nez u pneumatiky, prevodem, omezené
rotacni mala ucinnost, kyvavy pohyb

primo Ci prevodem

dobra ucinnost

otacky




Porovnani vlastnosti sigrigbro genos vykonu

KRITERIUM ’ . .
. / PNEUMATICKY HYDRAULICKY ELEKTRICKY
SIGNAL
Jednoducha fiditelnost sily
zménou tlaku (regulator
(regulatory |\ imi dobre Fiditelns sfla i

tlaku) a rychlosti zménou ) ) ) )
> .. . e rychlost, i malé rychlosti Jen v omezeném rozsahu a
Riditelnost pratoku v horni ¢asti rozsahu . ) ) .. L )

) ., ., | dobre stavitelné pfi znacnych nakladech
rychlosti (rychloodvétravaci .. L,
. , (nestlacitelné médium)

ventil, Skrceni) rychlost

Castecné zavisi na zatézi
Dosah Maximalné 1000m (se Asi do 100 m (razy, se
prenosu vzdalenosti roste doba vzdalenosti rostou setrvacné | Neomezeno
energie prenosu) sily)

Velmi obtizna a nakladna

Mozna az do velkych Akumulace omezena (mald Zivotnost
Akumulace mnozstvi pfi malé cené (vzduchové nebo pruzinové akumuldtord), nejcastéji jen
energie (vzdusniky + potrubi, tlakové | akumulatory — rozmér mald mnozstvi (akumulatory,

lahve)

omezen velkym tlakem)

baterie = chemicka
akumulace)




Porovnani vlastnosti sigrigbro genos vykonu

KRITERIUM/
SIGNAL

PNEUMATICKY

HYDRAULICKY

ELEKTRICKY

Vliv okolniho
prostredi

Necitlivé na kolisani okolni
teploty, bez nebezpeci
vybuchu, ale pfi vysoké
vlhkosti vzduchu, nizké
teploté okoli a expanzi je
nebezpedi zamrznuti

Citlivé na kolisani teploty,
nebezpecéné pri pozaru

Necitlivé na kolisani teploty,
ale omezena max. okolni
teplota (nejcastéji do 50 az
80°C), nutna ochrana proti
expanzi pro prostredi s SNV -
drahé

Cena energie

Ve srovnani s elektrikou
vysoka, zavisi na technickém
stavu zafizeni a stupni
vyuziti

Ve srovnani s elektrikou
vysoka

vV

Pretizitelnost

Pretizitelné bez nasledku

Pretizitelné bez nasledku

Nelze pretizit, anebo jen pfri
znacnych vicenakladech

Pouzitelnost —
masaditelnost

Mala narocnost na Skoleni
obsluhy, udrzby i
projektant(, snadné uvedeni
do provozu

Obtiznéjsi nez u vzduchu
(vysoké tlaky nebezpecné u
netésnosti), nutna svérnd a
zpétna potrubi

Jen pfi odbornych
znalostech (§ 50), nebezpecdi
smrtelnych Urazd, pfi
chybném zapojeni i zniceni
pristroji nebo zafizeni

Rozmér/vykon/
tiha

Maly/ stfedni/mala

Maly/ velmi velky/mala

Velky/ maly/velka




Hodnoceni druth pohori

Vlastnost Mechanicky Pneumaticky Hydraulicky Elektricky
pohon pohon pohon pohon

Zpusob transformace energie mechanicky mechanicky mechanicky mechanicky

Nadbyteénost prvki - - — ¢astetna

MozZnost Fizeni nizka prumérna vysoka vysoka

Utinnost pohonu vysoka vysoka vysoka niz§i

Mérny vykon nizky stiedni vysoky stfedni

ZvySovani uchopovaci sily tvrdé mékké tvrdé tvrdé

Zavislost na teploté nizka vysoka vysoka mala

Tésnost bez problému velky problém | velky problém & bez problému




Pozadavky na pohony

e Maximalni rychlost 5m/s, 3rad/s ( max 8m/s )
e Plynuly bezrazovy chod

e \ysoka presnost, zavisi na celém kinematickém retézu, se
zpetnou vazbou, bez zpétné vazby

e Polohova tuhost

e Minimalni hmotnost

e Minimalni rozmery

e Druhy pohon:

e Mechanicke,

e Tekutinové — pneu , hydraulika

e Elektrické

e Parametry pohonu- rychlost, zrychleni, posunuti




Mechanicky pohon podava a zasobniku
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Mechanicky pohon manipulatoru pro vynu nastraj
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Mechanické pohony, vyhody a nevyhody

Pohyby jsou odvozeny od vlastniho motoru, nebo od vnéjsiho
pohonu

Relativné jednoduché sekvence pohybl

Vysoka rychlost 5m/s

Rychla navaznost pohybl

Vysoka spolehlivost

Malé naklady

Velka hmotnost

Mala flexibilita

Komplikovanost, slozité retézce kinematickych struktur/sici stroj/
Jednoduché automatizacni prostredky, Castp soucast stroje




Konstrukce recirkuléniho Sroubu s kutkovym
zavitem se ddma maticemi
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Kuli¢ckovy Sroub a matice ggvadici Schéma recirkutaniho pohybu
prilozkou (gic¢ny rez) kulicek ve Sroubovité aiiné draze a
prevadicim kanale




Konstrukce zakladnich séasti vinové pevodovky




Vypocet vinové prevodovky

e Vypocet prevodového poméru pri zastaveném pruzném kole

e I=Zt/Zt-Zp
e \ypocet prevodového poméru pri zastaveném tuhém kole
o I=-Zp/Zt-Zp

e Mala hmotnost, velmi malé rozméry

e Vysoka kinematicka presnost (1-30 vterin)

e Velky prevodovy pomér I1=78-320, dvoustupnova prevodovka I=2500-17000
e Ucinnost 70-90 %

e Zivotnost 10000 hod

e Vykon do 5KW

e Montaz primo s elekro- motorem

e Evolventni ozubena kola

e Vinovy prevod je v podstaté diferencial




Elektrogevodovka s vinovouipvodovkou
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a) Kinematické schéma planetou@yodovky s obecnym
mechanismem

b) Kinematické schéma planetoviepodovky s
cykloprevodem na vystupniidel
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Konstrukce planetovehaevodu s trochoidnim ozubenim
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Vypocet prevodu cykloidani prevodovky

Trochoidni ozubeni

Prevodovy pomeér pri zastaveném korunnim kole
[1=-73/71-73

Jednostupnové provedeni I=9

Dvoustupnoveé provedeni I=81-6035
Tristupnové provedeni  1=729-428485




