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MECHANIKA

= SKONCIME U NEWTONA

* maximalni zjednoduseni

» pokusim se prilis nelhat

* ti, co 0 tom neco vedi, at radeji neposlouchaji
» az toho budete mit dost, tak me zastavte



PODLE CEHO VYBRAT VHODNY POHON
PRO ROBOTA?

* neresime ted typ motoru, ale parametry

* budeme si ukazovat na prikladu DC
elektromotoru s permanentnim
magnetem, u nehoz je to asi
nejjednodussi



BEZNE SE DOZVITE (V LEPSIM PRIPADE)
TYTO PARAMETRY

nominalni napeti U [V]

otacky bez zatizeni n, [ot/min = rpm]

proud naprazdno (bez zatizeni) |, [A]

proud pri zabrzdeni I* [A]

kroutici moment pri zabrzdeni M, * [Nm] {kg.cm}
v idealni pripade jeste parametr

K; [kg.cm/A] nebo K, [ot/mIn/V]

Bohuzel to jsou hodnoty v extremnich rezimech, kde motor
obvykle provozovat nebudeme.



SERVOMOTOR ST3215-HS

TORQUE 20kg.cm@12V
OPERATING VOLTAGE 6~12.6V
NO-LOAD SPEED 0.094sec / 60° (106RPM)
NO-LOAD CURRENT 240 mA
LOCKED-ROTOR CURRENT 2.4A

KT 8.3kg.cm/A


https://www.waveshare.com/st3215-hs-servo-motor.htm

TT MOTOR48: 1

1. Torque: 800gf

a min (at 3V)

2, no-load speed: 1:48(3V)

3, load current: 70mA (250mA MAX) (3V)

4. The motor is equipped with EMC, which has strong anti-interference ability.
There is no interference to the single chip computer.

Compared with the general without EMC, there is no EMC

The current is too large, which has a great impact on the robot operation.

The single chip computer does not work often.

Specification:
Crrigin: Mainland China

Model Mumber: TT
Woerking voltage: 2VDC (recommended working veltage is around & to

Maximum torque: B0D GF CM MIN (at 3V)
MNo-load sp '




SILOVE VELICINY

e Sila
e Kroutici moment




KINEMATICKE VELICINY

» Vzdalenost (draha)

o Uhel

* Rychlost

» Uhlova rychlost / otacky
» Zrychleni



ENERGETICKE VELICINY

* Energie / prace
o mechanicka
o elektricka

* Vykon

» Uginnost



POZADOVANE PARAMETRY
POHONU

Pro urceni potrebujeme znat:

OBNORNORNORNONNO,

Hmotnost robota
Stoupavost
Maximalni rychlost
Maximalni zrychleni
Velikost kol

Material kol a terén, pro jaky je robot
urcen



-

KROUTICI MOMENT

Musi pokryt ,odporove" sily:

@ sila na pfekonani trakénich odporu

@ sila pro prekonani setrvacnych sil pri
akceleraci

@ sila pro stoupani



TRAKCNI ODPORY

Dominantni odpor proti pohybu
zpusobuje odpor valeni, ktery je
zpusoben deformaci kola a podlozky

Vysledkem je, ze se kolo neodvaluje kolem
idealniho bodu dotyku, ale kolem jineho bodu
posunuteho o vzdalenost, ktera se nazyva
rameno valiveho odporu &.

F, ... sila pro pohyb

G ... tihova sila (G = m.g)
- ... potrebna adhezni sila
N ... normalova sila mezi podlozkou a kolem



SETRVACNA SILA

Pri akceleraci musi hnaci sila prekonat
setrvacnou silu

F =m.a

a max

F, ... sila pro akceleraci

LB 4

m ... hmotnost robota (pro presngjsi vypocet je nutné
uvazovat i setrvacnost rotujicich hmot, tj. motoru,
prevodovky a kol)

a . maximalni zrychleni

max °*



SILA PRO STOUPANI

Pri jizde do kopce musi robot prekonat
slozku tihove sily

F. ... sila pro stoupani
G ... tihova sila (G = m.g)
o ... maximalni uhel stoupani



POZADOVANY MOMENT

Vysledna sila:

F=F +F +F

Potrebny kroutici moment pohonu:

M, ... kroutici moment pohonu

I ... celkova sila pro prekonani ,odporu*
I ... polomer hnaciho kola



OTACKY

Otacky urcime z pozadovane rychlosti

Vo --- POZadovana maximalni rychlost [m/s]

m
I ... polomer kola [m]
® ... Uhlova rychlost [rad/s]

n ... otacky [ot./min]



PREVODOVKA

Pro ziskani dostatecneho krouticiho
momentu a vhodné rychlosti
(otacek) casto potrebujeme prevod
(nejcasteji do pomala i, > 1)




PREVODOVKA

Vykon se vsak nezmeni (zanedbame-i ztraty)

Ve stejnem pomeru se tedy zmeni |
kroutici moment




PROVOZNI REZIM

Rezim maximalniho vykonu P, .,
e proud | =7 |*
* moment M, =% M, *
e otacky n =72 n,

Rezim maximalni ucinnosti .,
e proud | ~ % I*
e moment M, ~ 2 M, *
e otacky n~ % n,



VOLBA POHONU

S ohledem na rozumny provozni
rezim tedy volime pohon priblizne
s dvojnhasobkem pozadovaneho
Krouticiho momentu a
dvojnasobnymi volnobeznymi
otackami



PROSTOR PRO DOTAZY

DEKUJI ZA POZORNOST
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