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Struéna anotace predmétu:

Studenti se seznamuiji s elektrickymi, hydraulickymi a elektrohydraulickymi servomechanismy, jejich
skladbou, funkci, statickymi a dynamickymi vlastnostmi, navrhem a aplikacemi. Pfedmétem zajmu
jsou pfedevsim servomechanismy rychlostni a polohové.

Ziskané kompetence:

Studenti ziskaji teoretické zaklady a praktické dovednosti v oblasti navrhu a realizace elektrickych
pohond, elektrickych a hydraulickych servomechanismi. Tento zaklad jim dale umozni pochopit i
pokrocilejSi metody fizeni, které pouzivaji sou€asni vyrobci Spickovych pohonu a servopohonu.

Témata prednasek:

Definice a obecné schéma servomechanismu a pohonu.Rozdéleni pohont podle pouzitého motoru,
zakladni technické parametry.

Elektricky pohon se stejnosmé&rnym motorem s buzenim permanentnimi magnety. Popis motoru,
zakladni parametry, statické a dynamické charakteristiky, pfenos napéti kotvy a zatéZovaciho
momentu na otacky.Zakladni typy fizenych polovodiCovych usmérfovacu, tyristorové vicepulsni
zapojeni, tranzistorové muastkové zapojeni.

Regulatory pro otackovou zpétnou vazbu. Tachodynamo, inkrementalni ¢idlo. Servopohon v otackové
smycce, zpusob zapojeni a nastaveni konstant regulatoru.

Servopohon v polohové smycce, zpusoby fizeni polohy, Cislicové Fidici systémy. Pfimé a nepfimé a
absolutni a relativni odmé&fovani polohy.

Elektricky pohon se stfidavym motorem. Synchronni a asynchronni motor. Rizeni otagek frekvenci
statorového napéti. Zakladni typy polovodic¢ovych frekvenénich ménica. Tyristorové a tranzistorové
zapojeni.

Zpétnovazebni fizeni otacek. BezkartaCovy pohon, skalarni a vektorové Fizeni.

Pfipojeni pohonu ke stroji. Pfevodovka a kuliCkovy Sroub a jejich vliv na dimenzovani pohonu,
dynamické vlastnosti a pfesnost.

Pohony se specialnimi motory. Linedrni motory a jejich Fizeni. Krokové motory a jejich fizeni. PFimé
ovladani stfidavych motor(i. Reléova schémata, logické Fizeni.

Hydraulické a elektrohydraulické servomechanismy. Rozdéleni, zakladni pojmy. Typické znaky
hydraulickych a elektrohydraulickych servomechanism, skladba, pfiklady. Parametry hydraulického
obvodu(odpory, indukénost, kapacita a tuhost).Zdroj tlaku. Pozadavky, skladba. Generator s
konstantnim a proménnym geometrickym objemem. Akumulator, filtr.

Hydromotory. Rotaéni hydromotory.Statické charakteristiky. Chovani rotaéniho hydromotoru pfi
proudovém Fizeni, charakteristické pfenosy.Konstrukce rotacnich hydromotoru. Priklady. Pfimocaré
hydromotory. Statické charakteristiky. Chovani pfimo€arych hydromotor(i pfi proudovém fizeni,
charakteristické pfenosy. Konstrukce pfimoc¢arych hydromotora. Priklady.

Elektrohydraulicky pfevodnik-servoventil.Hydraulicky pfedzesilovaé typu tryska-klapka.Staticka
charakteristika.Zpétna vazba vnitfni.Pfenosova funkce servoventilu.Vystupni pratokova charakteristika
servoventilu, zatézovaci charakteristika servoventilu.



Pfenosové charakteristiky Soupatko-motor.Pfenos rychlostni a polohové smycky, vlastni frekvence,
pomérné tlumeni.Staticka tuhost polohového servomechanismu s pfimym a nepfimym odmé&rovanim.

Navrh elektrohydraulického servomechanismu. Kriteria pro volbu hydromotoru. Kriteria pro volbu
hydromotoru. Vybér prvku.

Naplni cviéeni:

Podrobny popis a parametry stejnosmérného motoru s buzenim permanentnimi magnety. Simulaéni
program Simulink - opakovani.

Simulace chovani matematického modelu ss.motoru naprazdno i pfi zatizeni, zavislosti M(l),n(M),
motor jako generator.

Méfeni na stejnosmérném motoru za Ucelem stanoveni parametrd pro model (momentu setrvacnosti,
Casové konstanty obvodu kotvy a nahradnich obvodovych prvki).

Simulace chovani matematického modelu ss. motoru s regulatorem rychlosti otaceni, nastaveni
sloZek regulatoru PI, PID. Simulace chovani matematického modelu ss.motoru s regulatorem polohy.

Ovérfeni modelu na pohonu Siemens Simoreg se stejnosmérnym motorem.
Vektorové fizeni asynchronniho motoru, modelovy pfiklad s pohonem Siemens Simovert.

Rizeny usmérfiovaé se zpétnou vazbou LYNX 30, dimenzovani stejnosmérného pohonu.Navrh
ochrannych obvodu (proudové a napétové motorové ochrany), diagnostika poruch v pomocnych
obvodech stykacoveé logiky. Rozbéh, brzdéni a reverzace ota¢ek asynchronnich motord.

Podrobny popis a parametry rotaéniho hydromotoru, servoventilu a zdroje tlaku.
Méreni charakteristiky zdroje tlaku. Méfeni charakteristiky motoru n(M).

Simulace chovani matematického modelu rotaniho hydromotoru pfi proudovém Fizeni.
Méreni statickych charakteristik rychlostni smycky.

Méreni pfechodovych charakteristik rychlostni smycky.
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