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ABSTRAKT

Tématem bakalarské prace je navrh mezioperac¢niho dopravniku s regulovanou rych-

losti pasu. Prace se sklada ze dvou Casti.

Teoreticka Cast se specializuje na zékladni rozdéleni kinematickych mechanizm,

lozisek a spojek. Dale se zamétuje na konstrukéni provedeni pasovych dopravniki.

Prakticka cast je zaméiena na navrzeni jednotlivych ¢asti meziopera¢niho doprav-
niku, doloZena vypoctovou zpravou. V programu CATIA vymodelovani 3D modela, sesta-

veni do celku a zhotoveni vykresové dokumentace.

Kli¢ova slova: mezioperac¢ni dopravnik, pohon, regulovana rychlost, 3D modely, CATIA.

ABSTRACT

The aim of the bachelor thesis is a desing of an interoperation conveyor with regula-

ted speed of the band. The work consists of two parts.

Theoretical part aims to basic distribution of kinematic mechanisms, bearings and

clutches. Further aim of the theoretical part is to describe the construction of conveyor bands.

Experimental part focuses on the component design of the imteroperation conveyor
including the calculation report. Modeling of 3D models in CATIA program, assembling

them into a complete and drawing documentation.

Keywords: intercooler conveyor, drive, regulated speed, 3D models, CATIA.
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UvVOD

V bakalaiské praci mam za kol navrhnout pohon meziopera¢niho dopravniku se zadanou

rychlosti pasu.

Prvni dopravnikové pasy byly vyrobeny jiz pred 200 lety. Jednalo se o kratké a jednoduché
konstrukce ze dieva. Pasy se vyrabély z kiize a byly pohanény ru¢ni klikou. Do dnesni doby
doslo k velkému pokroku v technologii dopravnikovych systémti, at’ uz se jedna o pouzity

material, nebo o jeho vyuziti.

Dopravniky slouzi jako viceucelovy prostiedek pro rychlou a u¢innou piepravu materialu i
na velmi dlouhé vzdalenosti. Vyrabéji se v mnoha riiznych provedenich dle toho, v jakém

primyslovém odvétvi bude vyuzivan a k jaké ¢innosti bude dopravnik slouzit.

Meziopera¢ni dopravniky maji mnoho vyhod, a proto se pouzivaji v celé fad€ pramyslovych

odvétvi. Jejich prednosti je predevsim zjednoduseni prace a umoznéni automatizace vyroby.

Hlavnimi ¢astmi pasového dopravniku jsou nosna konstrukce (ram) vyrobena z profilovych
oceli a dopravnikovy pas, ktery je nejCasteji pryZovy. Dalsi soucésti pasu je vratnd stanice,
tvofena bubnem na konci pasu, ménici smér pohybu. Dllezitou soucasti je pohanéci stanice
tvofena motorem, prevodovkovou skiini, spojkou a pohanécim bubnem. Jako motor poha-

néci stanice se nejcasteji pouziva elektromotor.
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I. TEORETICKA CAST
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1 KINEMATICKE MECHANIZMY

Kinematicky mechanizmus je soustava téles, které jsou vzajemné spojena v jeden celek, je-
jimz tkolem je vykonavat piislusny pohyb a uréenou operaci. Pti jejich vyrobé se pozaduje,
aby konstrukce byla jednoduchd, s dobrou t¢innosti, dlouhou zivotnosti a malou hmotnosti.
Vyhodou kinematickych mechanizmi je ptredev§im dosazeni vysokych rychlostnich a silo-
vych pievodl spolehlivymi a jednoduchymi prostiedky. Nejsou citlivé na zménu teploty a
nejsou narocné na vyrobu.

Jednou z nevyhod kinematickych mechanizmt jsou velké hmotnosti, dale také znac¢né setr-
vacné sily, velké tfeni a chod neni klidny a tichy. [1]

Mechanizmy se mohou délit dle rtiznych hledisek. Jednim z hledisek je déleni podle pocti

stupiti volnosti:

e Mechanizmy s jednim stupném volnosti
e Mechanizmy se dvéma stupni volnosti

e Mechanizmy s vice stupni volnosti
Podle poctu ¢lenti:

e Dvouclenné mechanizmy
e Troj¢lenné mechanizmy
e (tyfclenné mechanizmy

e Viceclenné mechanizmy
Podle charakteru pievodu:

e Mechanizmy s konstantnim pfevodem

e Mechanizmy s proménnym prevodem
Z teoretického hlediska:

e Mechanizmy rovinné — vSechny ¢leny konaji rovinny pohyb

e Mechanizmy prostorové — alespoii jeden ¢len kona prostorovy pohyb [7]
Podle konstrukénich znakl a podle funkce:

e Kloubové
e Klikové

e Sroubové
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e Kulisové
e Vackové
e S pferuSovanym pohybem

e Regulacni a brzdici [1]

1.1 Kloubové mechanizmy

Kloubové mechanizmy se charakterizuji tim, ze maji alespoil Ctyii tuhé ¢leny s nejméné
jednim nepohyblivym rdmem. Tuhé ¢leny se spojuji posuvnymi a oto¢nymi klouby. Maji za
ukol preménovat rovnomérny otacivy pohyb v periodicky a opaéné. Uplatituji se jako sou-

¢asti zemédélskych, Sicich, textilnich stroja. [1]
Vyhody kloubovych mechanizm:

o Cleny lze piestavit, tudiz jdou zménit pfenaené funkce
e Nenaro¢na udrzba oto¢nych kloubli

e Jednoducha vyroba kloubt a ¢lenti
Nevyhody kloubovych mechanizm:

e Ptenos vodici drahy je vétSinou maly
e Specialni konstrukéni feSeni pii vétsim poctu uloZeni v ramu

e Moznost pouziti je zavisla na zptisobu prevodu, potieb¢ prostoru [1]

Obr. 1. Portalovy jerab [1]
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1.2 Klikovy mechanizmus

Jedna se o zvlastni pripad kloubového mechanizmu. Klikovy mechanizmus pievadi otacivy
pohyb klikového hiidele na posuvny a vratny pohyb pistu nebo naopak. Pist kond posuvny
pohyb 1, na n&j ptsobi kapalina nebo plyn. Zaroven i pistni ty¢ 2, kiizdk 3 s ¢epem a Cast
ojnice 4 konaji posuvny pohyb. Ojnice spojuje ¢ep kiizaku s ¢epem kliky, ktery vykonéava
rotacni pohyb kolem osy klikového htidele 5. [1]
Déleni klikového ustroji:

e Osové (centrické)

e Vyosované (excentrické)
VéEtsi zastoupeni pistovych strojit mé osové klikové ustroji, mé prodlouzenou osu vélce a
protind osu klikového htidele. Typickym znakem je jeho vyvazeny vykyv ojnice od osy
valce stejnym zrychlenim a rychlosti ptislusnych ¢asti v obou zdvizich a jednodussi zakony

pohybu, které umoziuji bezpecnéjsi fesSeni dynamickych ucinkl klikového htidele. [3]

Obr. 2. Osové klikové ustroji [1]

Osy valce a klikového Ustroji jsou u vyosovaného ustroji mimobézna. Nejkratsi vzdalenost
o0s se nazyva excentricita. Primér klikové hfidele je mensi nez zdvih pistu. Polohy kliky pro
uvraté jsou pootoceny a maji rizné vychylky ojnice od osy valce. Vyoseni poté porusuje

zakony pro urceni tichého a rovnomérného chodu. [5]

Obr. 3. Vyosované klikové ustroji [1]

V praxi se klikovy mechanizmus pouZziva v provedeni:
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e Uplny klikovy mechanizmus

e Zkraceny klikovy mechanizmus [2]

1.2.1 Uplny klikovy mechanizmus

Pouziva se jako hnaci ¢ast parnich stroji, sklada se z pistu 1, ktery je ulozen ve valci 2, pistni
ty¢e 3, vedeni kiizéku 4, kifizdku 5, ojnice 6 a kliky 7 na hiideli 8. PouZzivé se u dvoj¢innych
stroju, kde tlak pracovni latky piisobi stfidaveé na obé strany pistu, napt. dvojcinné Cerpadla.

2]

Obr. 4. Uplny klikovy mechanizmus [2]

1.2.2 Zkraceny klikovy mechanizmus

U zkraceného klikového mechanizmu je vynechan ktizék s jeho vedenim a pistni ty¢, tudiz
je ojnice piimo ptipojena k pistu, ¢imz dochazi ke zmensSeni hmotnosti posunujicich se sou-
¢asti a tim i zmensSeni setrvaénych sil. Tento mechanizmus se pouziva u jednoc¢innych stroji,

kde tlak pracovni latky plisobi na jednu stranu pistu, napt. spalovaci motory, kompresory.

2]

Obr. 5. Zkraceny klikovy mechanizmus [2]

1.3 Sroubovy mechanizmus

Sroubovy mechanizmus je tvofen pohybovym Sroubem s matici. Pouziva se ke zméné Srou-

bovitého pohybu nebo otacivého momentu na posuvny a naopak.
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Tab. 1. Princip jednotlivych druhii Sroubovych mechanizmui [1]

____Preména to€ivého pohybu na posuvny Pfeména Sroubovitého pohybu na posuvny
Sroub se otadf, 2. Matice se otédi, 3. Sroub kona 4. Matice kona
atice se posouva Sroub se posouva Sroubovity pohyb Sroubovity pohyb

(otageni i posun), (otaeni i posun),
" matice stoji Sroub stoji
g 1 ™)
|
|
4
S
YN

|
|
| ]

Obsahuje tfi kinematické dvojice, jedna z ¢asti je vzdy Sroubova. Ostatni jsou posuvné nebo

rotacni. Sroubovy mechanizmus se uplatituje jako vodici Srouby soustruht, u vieten list,

ventild, Sroubovych zveddki apod. [1]

Zasadni omezeni Sroubovych mechanizmii je jejich velké tieni v zavitech, proto se pouzivaji

pro mensi rychlosti pfimoc¢arého pohybu. [2]

Obr. 6. Sroubovy zveddk [2]

1.4 Kulisovy mechanizmus

Hlavni ¢asti kulisového mechanizmu je hranolovité téleso zvané kulisa, ve kterém se pohy-
buje Ctythran - kdmen. Tento méni ota€ivy pohyb na pohyb posuvny. SlouZi pro pohyb vo-

dorovnych obrabécich stroji.
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Vyhodou kulisového mechanizmu je jeho jednoduchost, rychlost zdvihu na prazdno je rych-
lejsi nez rychlost pracovniho zdvihu, coz vede k uspoie vedlejSiho ¢asu. Délka zdvihu se da
ménit za pomoci klikového ¢epu v radialni drézce kliky. Hlavni nevyhodou kulisového me-

chanizmu je, Ze ho lze pouzit jen pro pienos mensich sil. [1]
Kulisové mechanizmy se podle konstrukéniho provedeni déli:

e Kulisovy mechanizmus posuvny

e Kulisovy mechanizmus kyvny

e Kulisovy mechanizmus otacivy [1]
1.4.1 Kulisovy mechanizmus posuvny

Mechanizmus, ktery pracuje s nekone¢né dlouhou ojnici. Na obrazku je znazornén prib¢h

kinematickych veli¢in drahy x, rychlosti v a zrychleni a. [1]

Tab. 2. Posuvny pravouhly kulisovy mechanizmus [1]

[ Schéma Pribéh kinematickych velié¢in

! g|g 4 2 tVil+a
' ,,.{_._ II » J . |~"T—-;-h" i) I ¥ it

¢ e% W e

| ————

Bk
[

1.4.2 Kulisovy mechanizmus kyvny

Klika kulisového mechanizmu kyvného je kratka, vykona celou otacku, pticemz kulisa vy-

kona vratny kyvavy pohyb. [1]
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Obr. 7. Kyvny kulisovy mechanizmus

pohonu vodorovné obrazecky [1]

1.4.3 Kulisovy mechanizmus otacivy

V bodé A ma €ep kyvani kulisy, ktery lezi uvnitt kruhové drahy ¢epu kamene C. [1]

A
do rezu
: C
Cps . N P
IO > 7720000
TIITTII TP T L

Obr. 8. Otacivy kulisovy mechanizmus vodorovné ob-
razecky s diagramem priubéehu rychlosti [1]
1.5 Vackovy mechanizmus

Rovinny nebo prostorovy kiivkovy mechanizmus, ktery se sestavuje ze tti ¢lentli, 1 — spojo-

vaci Clen (rdm), 2 — kiivkovy €len (hnaci), 3 — hnany Clen. [1]
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Obr. 9. Zikladni tvar

triclenného krivkového me-

chanizmu [1]
Slouzi k pfeméné otacivého pohybu na pohyb vratny posuvny nebo kyvavy pohyb, vzdy
s malym zdvihem. Hlavnim ¢lenem vackového mechanizmu je vacka, coz je tvarovany ko-
tou¢ nastréeny na htideli. [2]

Podle pohybujiciho se hnaného ¢lenu se vackové mechanizmy rozdéluji:

e S pfimym pisobenim vacky

e S nepfimym piisobenim vacky [2]

bl

Obr. 10. Vackové mechanizmy ventilii spalovacich motorii

a) s primym pusobenim vacky, b) s neprimym piisobenim

vacky [2]
Pokud je styk vacky se zdvihatkem trvaly, zajiStuje se tlacnou pruzinou. Nejcastéjsi se vac-
kovy mechanizmus pouziva k ovladani ventild spalovacich motorti. [2]

Vyhody vackovych mechanizmi:

e Vymeénou vacky lze snadno zaménit pohybové zavislosti



UTB ve Zliné, Fakulta technologicka 20

e Pii plynulém pohybu hnaciho ¢lenu se mtize hnany ¢len na urcitou dobu zastavit

e Snadné dodrzeni pohybu hnaného ¢lenu [1]

Nevyhody vackovych mechanizmu:

e Hlucny provoz
e Piinahlé zmén¢ zrychleni dochazi k pruznym deformacim

e Obtizna vyroba vacky [1]

1.6 Mechanizmus s pFreruSovanym pohybem

Hlavni soucast pohybuje hnanou soucasti, ktera stfida pohyb s klidovymi polohami. Slouzi
k pteméné plynulého otdcivého pohybu na pohyb ptferuSovany, a to otacivy nebo posuvny.
Jejich vyuziti nalezneme pfi pfemist'ovani polotovaru na misto pracovni operace, kde je po
urCitou dobu v klidu. Déle se s mechanizmy s pferusovanym pohybem mizeme setkat

v piesné mechanice a hodinarstvi. [1]
Vyhody mechanizmt s pferuSovanym pohybem:

e N¢které pracuji velmi rychle

e Pohyb hnaného Ustroji 1ze jemné& regulovat
Nevyhody mechanizmt s pferu§ovanym pohybem:

e Obtizna vyroba a montaz
e Znacné opotiebeni
e Hlucny provoz

e Pii velkych rychlostech vznikaji velké setrvacné sily
Mezi mechanizmy s pferuSovanym pohybem patfi:

e Maltézsky mechanizmus
e Zapadkovy mechanizmus zubovy

e Hvézdicovy mechanizmus [1]
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1.6.1 Maltézsky mechanizmus
Jedna se o troj¢lenny mechanizmus, pfi kterém se rotacni pohyb palce 2 méni na pferusovany
rotacni pohyb kiiZe 3, kde cep M palce se smyka v drazce kiize. DraZky mohou byt Sikmé a

radidlni a jsou rovnomérné rozvrzeny po obvodu kiize. [1]

Obr. 11. Trojclenny maltézsky mechanizmus [1]

1.6.2 Zapadkovy mechanizmus zubovy

Preruseni pohybu se dosdhne pouzitim zépadek, které zapadaji do zubovych mezer rohatky.
Rohatka kona otacivy nebo posuvny pohyb a ma vnéjsi nebo vnitini zuby. Rohatka byva
blokovéana blokovaci zdpadkou. Zapadka je pohané¢, ktery kond pfimocary nebo kyvavy

pohyb. [1]

Obr. 12. Riizné typy zdapadkovych mechanizmu [1]
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1.6.3 Hvézdicovy mechanizmus
Jedna se o trojclenny mechanizmus, kde dochazi k pteméné otacivého pohybu pohdnéce na
prerusovany pohyb hvézdice. Na poloméru R; pohanéce jsou pravidelné rozmistény Cepy

zabirajici do bokl zubt hvézdice. [1]

Obr. 13. Hvezdicovy mechanizmus [1]

1.7 Regulacni a brzdici mechanizmy

Regulacéni techniku lze povazovat za zdklad automatizace, kterd umoziuje zvysit produkti-
vitu spolecenské prace. [1]

U strojt je nejhospodarnéj$i vyuziti energie pii stale rychlosti pohybu tak, ze ptivadéna ener-
gie se rovna spotiebované energii. [1]

U pfistrojii je regulace jednodussi, protoZe hnaci energie je vétsi nez zatézna a piebytek
energie se vyuzije pii brzdéni. [1]

Tyto mechanizmy maji za ukol ovladat rychlost pohybu soucasti, ktera je pod vlivem vné;si
sily. [1]

Regulacéni a brzdici mechanizmy rozdélujeme:

e Mechanizmy k udrzovani stalé rychlosti stroje — rychlostni regulatory
e Mechanizmy:
o K zpomalovani rychlosti sou¢asti az do klidu — brzdici mechanizmy

o K uklidnéni pohybu soucasti do rovnovazné polohy — tlumici mechanizmy
[1]
1.7.1 Rychlostni regulatory

Rychlostni regulatory maji za kol vyrovnat nerovnomérnosti, které jsou zptisobovany pii

zméné zatiZeni stroje. Setrvacnik vyrovnava nerovnomérnosti béhu stroje.
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Mezi tyto regulatory patii napt. odstiedivé regulatory, regulatory s tfenim mezi tuhymi té-

lesy, regulatory s kapalinovym tfenim, a jiné. [1]

1.7.2 Brzdici mechanizmy

Brzdici mechanizmy télesa zpomaluji, poptipad¢ zastavi, tim téleso ztraci pohybovou ener-

gii, ktera se méni v teplo. [1]

V piesné mechanice se pouziva brzda hodinovych strojii. Pro pfemistitelné piistroje se v ¢a-
sové technice pouziva tzv. nepokoj, coz je pruzinové kyvadlo, kde maly setrva¢nik kona

kyvy za pomoci spiralni pruziny. [1]

1.7.3 Tlumici mechanizmy

Pohyblivé systémy vyboceny pusobici silou z klidového stavu se snazi ziskat novou rovno-
vaznou polohu. Pohyb systému kolem rovnovazné polohy by neustal bez plisobeni odpord,
systém by kmital netlumen¢. Tlumici mechanizmy zaptic¢ini rychlé uklidnéni, ¢imz odeberou

systému pohybovou energii a pfeméni ji na teplo. [1]

Mezi tlumici mechanizmy patii: vzduchové tlumice, pruzinové tlumice, kapalinové tlumice,

indukéni tlumeni. [1]
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2 SPOJKY

Casti strojii, které maji za ukol plnit uré¢ité funkce nebo pienaset silova zatizeni na jinou
soucast. Dale se komponuji do skupin, které pracuji jako funkcni celky, které jsou poté mon-
tovany do stroje. Jelikoz je toto téma dosti rozsahlé, zamétim se hlavné na hiidelové spojky

a loziska, které jsou pouzity v navrhu pohonu.

2.1 Hridelové spojky

Hiidelové spojky slouzi ke spojeni souosych nebo riznobéznych htideld trvalym nebo do-
¢asnym spojenim a pfenosu tocivého momentu mezi nimi. Jejich dalsi tlohou je tlumit torzni
kmity a zabranuji pfed pfetiZenim stroje. Spojka se sklad4 z hnaciho, hnaného a spojujiciho

¢lenu. [6,4]
Podle zptisobu ptenosu to¢ivého momentu se spojky déli:

e Mechanicky neovladané spojky
e Mechanicky ovlddané spojky

e Hydraulické spojky

o Elektrické spojky [6]

2.1.1 Mechanicky neovladané spojky

Tyto spojky slouzi k trvalému spojeni hiidelti a déli se na spojky nepruzné a pruzné.

2.1.1.1 Spojky nepruiné

Spojky umoziiuji spojovat hiidele na pevno nebo na volno, proto se dale rozdéluji na spojky

pevné a spojky vyrovnavaci. [4]

Pevné spojky spojuji hiidele natrvalo a dochéazi k nepruznému ptenosu vykonu mezi hnanym
a hnacim zafizenim. Je vyzadovéano, aby mély dokonalou souosost, jelikoz dochdzi k vytva-
spojky patii spojky trubkové, objimkové (korytkové), kotoucové, piirubové a spojky s cel-
nimi zuby. [4]

Vyrovnavaci spojky se pouzivaji pro nepruzny ptenos toc¢ivého momentu a dovoluji osovou
dilataci, uhlové vychylky nebo tfeba piesazeni os. Do této skupiny spojek se fadi trubky
vyrovnavaci, univerzalni zubové, dilata¢ni zubové, kloubové, kiizové, univerzalni fetézoveé

a membranové. [4]
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2.1.1.2 Spojky pruiné

Slouzi ke spojovani hnané a hnaci ¢asti spojky pomoci pruznych ¢lankt. Jako material se

nejcastéji pouziva kiize, ocel, pryz nebo plast. [6,4]
Pruzné spojky umoziuji:
e Povoluji ¢astecné osové a uhlové vychyleni

e Spojovani nesouosych hiidelt

e Dovoluji urcité pootoceni obou ¢asti spojky proti sobé

Typy spojky patii k nejpouzivanéjSim druhim hiidelovych spojek a jsou pouzivany tam, kde
dochazi k rdzovym zatizenim, torznim kmitim a ke kolisani to¢ivého momentu. Mezi tyto
spojky patii napt. pruzné spojky s kozenymi ¢lanky, pruzné spojky s pryzovymi ¢lanky,

pruzné spojky s ocelovymi pruzinami. [6,4]

2.1.2 Mechanicky ovladané spojky
Ovladané spojky, taky nazyvané fazené, se pouzivaji pro pieruSované spojeni hiideld. [4]
Mezi mechanicky ovladané spojky patii:

e Vysuvné spojky
e Rozbéhové
e Volnobézné

e Pojistné

2.1.2.1 Vysuvné ovladané spojky

Dovoluji, aby dochézelo k pferuSovanému spojeni hnané¢ho a hnaciho htidele v klidném i

pohybovém stavu. DéEli se na tfeci a zubové. [6]

Zubové spojky slouzi k pfenosu to¢ivého momentu ozubenim na obvodové valcové plose
nebo Celni ploSe. Je mozné ji vysouvat a zasouvat za klidu, vyjimecné pfi provozu pii nepa-

trné odliSnosti otacek a nezatizené hnané ¢asti zafizeni za spojkou. [4]

Z pravidla jsou slozeny ze dvou ¢asti. Prvni ¢ast je pevné spojena s hnacim hiidelem a druha
¢ast je spojena s pouzitim volného pera s hnanym hiidelem. Jsou opatfeny ozubenim, tudiz
se pii zapnuti spojky tato ozubeni do sebe zasunou. Vyzaduji pfesné vyrovnani os pii mon-

tazi z diivodu citlivosti na thlovou tchylku a radidlni posuv os. Mezi vysuvné zubové spojky
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patfi vysuvna zubova spojka s celnim ozubenim a vysuvna zubova spojka s valcovym evol-

ventnim ozubenim. [4]

Tteci spojky umoznuji pfenos otacivého momentu za pomoci ttecich sil. Tteci sily vznikaji
aktivnimi plochami spojky, mohou se vypinat i zapinat pfi provozu. Umoznuji pozvolny a
plynuly rozbéh hnané ¢asti spojky. Nevyhodou tiecich spojek je prokluz tiecich ploch pfti

pfetizeni. Vyhodou je snadnd regulace pfitlacné sily. [4]

2.1.2.2 Rozbéhové spojky

Rozbéhové spojky pracuji na principu odsttedivych sil a jsou automaticky zapinany. Jejich
cilem je rozbéhnout hnaci stroje bez zatizeni tam, kde se méni kroutici moment, ktery je
zavisly na zmén¢ otacek. DéEli se na spojky se zabérem fizenym pruzinami a spojky s nefi-

zenym zéabérem. [6,4]

2.1.2.3 Volnobéiné spojky

Umoziuji otaCeni pouze ve smyslu spojeni hnané a hnaci ¢asti spojky. Spojeni se mize vy-
pnout, pokud se hnana ¢ast predbihd. Pouziva se tedy jako volnobéh, nebo jako uzavér zpét-

ného chodu. Podle ptisobeni sil se déli na radialni a axiélni. [6]

2.1.2.4 Pojistné spojky

Pouzivaji se jako bezpecnostni spojky mezi hnaci a hnanou ¢asti, ktera chrani stroj pred
pietizenim. Pojistna spojka se pfi chodu chovéa jako pevna nepruzné spojka. Svou funkci
zacne plnit v momentu, kdyz nastane pretizeni a tehdy dojde k protaceni hnané a hnaci ¢asti
spojky. Toto protaceni ustane, kdyZ se kroutici moment dostane pod dovolenou hodnotu.
Automatické pojistné spojky délime na prokluzovaci, vysmekovaci a spojky s rozrusitel-

nymi prvky. [6]



UTB ve Zliné, Fakulta technologicka 27

3 LOZISKA
Soucast, kterad snizuje tieni pii vzajemném posuvném nebo otacivém pohybu strojnich dila.
Podle principu se loziska déli:

e Kluzna loziska

e Valiva loziska [2]

3.1 Kluzna loziska

Kluzné lozisko ptenasi tlakové sily mezi ¢epem htidele a protikusem pfimo, nebo za pomoci
pouzdra ¢1 panve udrzujici hiidel v ur€ité poloze. Tteci plochy jsou od sebe oddéleny vrstvou

maziva. [2]
Z hlediska tfeni se kluzna loziska rozdéluji:

e Hydrodynamicka

e Hydrostaticka

e S omezenym mazanim
e Samomazna

e Samomaznd s tuhymi mazivy

!

///;f//
- VSTUP SR AN \
" MAZIVA i o g

= TLAKOVY MAZACI OLEJ

Obr. 14. Hydrodynamické a hydrostatické mazani [2]

3.2 Valiva loziska

SloZena z vnitfniho (hiidelového) a vnéjSiho (skiinového) krouzku, mezi kterymi jsou
v kleci uloZeny valivé rotacni elementy. Za jejich pomoci se snizuje tfeni mezi hiidelem a
soucasti. Vyhodou pouZiti valivych lozisek je moznost pouziti vétSich otacek a mensi spo-
tteby maziva. Nevyhodou je vétsi hlucnost a vétsi citlivost na necistoty, narazy a vysoké

rychlosti. [2]
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Podle pouziti valivych elementi se déli:

Kulickové
Valeckové
Kuzelikové
Soudeckové

Jehlové [2]



UTB ve Zliné, Fakulta technologicka 29

4 PASOVE DOPRAVNIKY

Péasové dopravniky umoznuji piepravu nejriznéjSich sypkych i kusovych materialii. Patii

mezi nejproduktivnéjsi a nejhospodarnéjsi prepravu materialu. [5]
Péasové dopravniky zarucuji:

e Piepravovat velké mnozstvi materialu na velké vzdalenosti

e Jednoducha obsluha a udrzba

e Piizptsobeni danym pracovnim podminkam

e Nizka spotieba energie [5]
Diky témto vyhodam maji pasové dopravniky stale vétsi zastoupeni v riiznych odvétvich,
jako je napf. tézba uhli, stavebnictvi, chemicky, potravinafsky a automobilovy primysl a

mnoho dalSich odvétvi. [5]

Obr. 15. Schématicky prirez pasového dopravniku [5]

4.1 Déleni pasovych dopravnikii

Péasové dopravniky lze délit z mnoha riznych hledisek.

4.1.1 Podle tvaru dopravniku
o Sikmé
e Vodorovné

e Konvexni (pfechod ze Sikmého na vodorovny smér)

e Konkavni (pfechod z vodorovného na Sikmy smér) [9]

4.1.2 Podle taZzného elementu

e Dopravniky s ocelovym pasem
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e Dopravniky s ocelové gumovym pasem
e Dopravniky s gumovym nebo PVC pasem

e Dopravniky s pasem z draténého pletiva [9]

4.1.3 Podle nosné konstrukce

e Stabilni — konstrukce z oceli je napevno spojena se zakladem
e Pienosné a pojizdné — ureno pro malé zatéze a kratsi vzdalenosti

e Prestavitelné — na delsi vzdalenosti s vysokou dopravni rychlosti [9]

4.2 Konstrukéni prvky pasového dopravniku
Mezi konstrukéni prvky pasového dopravniku patii:

e Pohanéci stanice
e Vratna stanice

e Napinaci stanice
e Nosna konstrukce
e Dopravni pas

e Doplujici zatizeni [5]

4.2.1 Pohanéci stanice

Pohanéci stanice uvadi do pohybu pasovy dopravnik a je slozena z nosné konstrukce, hna-
ciho bubnu a pohonu. Hnaci buben se nachazi pfevazné na misté, kde se meéni smér pohybu
pasu a jeho tlohou je pienédset obvodové sily z bubnu na dopravni pas. Jako pohon pasového
dopravniku se pouZziva elektromotor, ktery ptendsi vykon hnaciho stroje na pfevazné jeden,

ale 1 na vice hnacich bubnd. [5]

4.2.2 Vratna stanice

Nachézi se na konci pasového dopravniku, je tvofena vratnym bubnem, ktery ma za ukol
ménit smér pohybu pasu a odstraiiovat necistoty ze spodni ¢asti pasu. [5]

4.2.3 Napinaci stanice

Slouzi jako zabezpe€ovaci zatizeni pro spravné napinani dopravniho pésu, které je dulezité

k optimalnimu pfenosu sil z pohdnécich bubnill na pas. [5]

Podle zpiisobu napinaci sily je napinani pasu:
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e Tuhé (za pomoci ru¢niho kladkostroje)
¢ Konstantni napinaci sila vyvoland zavazim

e Napinaci silou regulovanou ru¢né¢ nebo automaticky [5]

4.2.4 Nosna konstrukce

Nese vSechny strojni soucasti potfebné na chod pasu. Konstrukce je tvofena stojany, podél-
nymi nosniky, které se vyrabi nejcastéji z U nebo L profili, dale valeckovymi stolicemi a
nosnymi vélecky. Jednotlivé dily jsou na ram vétSinou piridélany pomoci Sroubového spo-

jeni. [5]

4.2.5 Dopravni pas
Nejdulezitéjsi ¢ast dopravniku. Uzavieny prvek, ktery obihad kolem koncovych bubnti a pti
pohybu plni funkci pfenaSeni materialu na urcité vzdalenosti a souc¢asné¢ prenasi veskeré od-

pory vzniklé pfi pohybu pasu. [5]
Podle materidlu, ze kterého byl dopravni pas vyroben, délime pasy:

e  Gumove

e Polyvinylchloridové
e Ocelove

e Oceloveé gumové

e 7 draténého pletiva [5]

4.2.6 Dopliujici zaFizeni
Patii zde zatizeni, které slouzi k zabezpeceni spolehlivého chodu pasu. Chrani pas pied po-
Skozenim, usmériuji chod pasu a informuji o stavu jednotlivych prvka dopravniku. [5]

e Zaftizeni na CiSténi pasu

e Pésové vahy

e Automatizacni zatizeni

e Ochranné a bezpec¢nostni zafizeni

e Piesypy pasovych dopravnikii [5]



UTB ve Zliné, Fakulta technologicka 32

S ELEKTROMOTORY

Elektrické stroje, které preménuji elektrickou energii na pohybovou. Elektromotory se skla-

daji ze dvou hlavnich ¢asti:

e Stator - nepohybliva ¢ast

e Rotor — otaciva ¢ast [10]
Déleni dle druhu napéjeciho napéti:
e Stejnosméerné
o Stridavé
5.1 Stejnosmérné

Stejnosmérné elektromotory jsou napajeny stejnosmérnym proudem a meéni elektrickou

energii na mechanickou praci. [11]

Obr. 16. Konstrukce stejnosmerného elektromotoru — 1. stator,

2. rotor s pracovnim vinutim, 3. komutator s kartaci [11]

5.2 Stridavé

Nejcastéji se pouzivaji pro pfeménu velkého mnozstvi elektrické energie na mechanickou s
pomoci elektromagnetického indukéniho jevu. Elektromotory jsou pohanény stfidavym

proudem. [8]

e Asynchronni
e Synchronni [12]
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5.2.1 Asynchronni

Pracuje na principu stfidavého proudu prochdzejiciho civkami, tim vznika rotujici magne-

tické pole, které roztaci rotor. [12]
Ridi se zménou:

e Napéti
e Frekvence

e Skluzu — pfidanim odporu do obvodu [12]

5.2.2 Synchronni

Podobné feSeny jako asynchronni. Rotorové pdly jsou tvofeny civkami napajenymi stejno-
smérnym proudem. Otacky jsou umérné frekvenci napajeciho napéti a poctu pélovych part.
[12]

Vyhody synchronnich elektromotort:

e Konstantni otacky, bez ohledu na zatizeni
e Mechanicky stabilnéjsi
e Vysoka ucinnost

e Elektricky vykon se méni linearné s napétim
Nevyhody synchronnich elektromotori:

e Nelze spustit v zatizeném stavu
e Nevhodné pro casté spousténi

e Nevhodné pro vysoké startovaci momenty [13]
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II. PRAKTICKA CAST



UTB ve Zliné, Fakulta technologicka 35

6 ZADANI

Cilem je navrhnout pohon mezioperacniho dopravniku s regulaci rychlosti pasu, kde pienos
krouticiho momentu je pfenasen za pomoci excentru a volnobézné spojky ptes kinematicky

mechanizmus.
Zadan¢ hodnoty:
e Rychlost pasu: v = 0,25 - 0,75 %

e Vykon motoru: P = 3 kW
e Trvanlivost lozisek: T, = 50 000 h

Primér hnaciho bubnu meziopera¢niho dopravniku jsem zvolil: D = 80 mm.

6.1 Schéma dopravniku

Elektromotor rozpohybuje excentr. Téhlo, pfipevnéno kloubové na excentru a matici, pre-
nasi pohyb ptes vodici Sroub, ktery se pohybuje vodorovné nahoru a dolti. Vodici Sroub je
pevné chycen k volnobézné spojce, pres kterou se rozpohybuje hnaci buben dopravniku.

Rychlost pohybu mizeme regulovat ovladacim Sroubem.

Ovladaci Sroub Vodici Sroub atice
/_ /_ ) naci buben
[ [

\Ee ktrormotor

Obr. 17. Schéma pohonu

6.2 Volba motoru a prevodovky

Volim elektromotor tfifdzovy se standartni uc¢innosti IE1 SIEMENS 1LE1002-1AB52 s pa-

rametry:
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e Vykon: Py = 3kW = 3000 W
e Otacky: ny = 1425 ot - min™?
e Utinnost: n = 83%

e Osova vyska: 0, = 100 mm

Obr. 18. Elektromotor SIEMENS 1LE1002-14AB52
Ptevodovku volim $nekovou MR90-NMRV090 s parametry:

e Pievodovy pomér: i = 40

Obr. 19. Prevodovka MR90 - NMRV090
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7  VYPOCET

Efektivni (skute¢ny) vykon elektromotoru:
Pes = Py -1 =3000-0,83 =2490 W
Pes < Py => elektromotor vyhovuje

Vystupni otacky hiidele prevodovky:

Mo 1425 oo s ot mint
ny = —=— 5 = 35,625 ot - min

7.1 Stanoveni uhli pro minimalni a maximalni rychlost

Obvod hnaciho bubnu dopravniku:

o=m-D=m-80=251,3mm

7.1.1 Pro minimalni rychlost pasu vmin = 0,25 m.min"!

Otéacky:
_ 1000 * vppin _ 1000 - 0,25 — 1ot -
Nmin = 0 - 251’3 = 10tl"-min
Uhlova rychlost:
Sini 1000 - 0,25 o
Wmin =%'360 =W'360 =358,1° - min~?!

7.1.2  Pro maximalni rychlost pasu Vmax= 0,75 m.min"!
Otacky:

1000 * Vpqy 1000 0,75

— _ 1
Tmax 0 2513

= 3ot -min~

Uhlova rychlost:

_ Smax ., _ 1000-075

Omax = o = —gr3 360 =10743° min~1

Uhel chodu ramene:
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7.2 Stanoveni vzdalenosti ramene

Minimalni délku chodu ramene volim lnin = 140 mm.

Dosazenim uhlu a minimalni délky chodu ramene do rovnice, vypoc¢itdm velikost excentri-
city:

X max
2

tg x=tg

e e
tg xX= => tg1504, =—=>e = tg15°4', ' 140 = 37,7 mm
lmin 120

Vzdalenost ramene Imax (obr. 20) ur¢im dosazenim thlu a excentricity e = 37,7 mm do rov-

nice pro minimalni rychlost:

o« min
tg X=1tg
2
t > tg5°1'30" 377 > | 377 428,8
X= = o = —= = = ,omm
g max g max max tg5°1'30"”
N |

Imin

|max

Obr. 20.Grafické znazornéni délky excentricity a stanoveni

rozméru chodu ramene
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7.3 Urceni sil a krouticiho momentu

7.3.1 Vypocet sil na excentru (motoru)

Kroutici moment:

_ 60-P,y  60-2490

M,. = = = 667 N.
km = T, 2-35625-7 m
Sila na motoru:
p, =Mk _ 17 692 N
° e 00377
Silové poméry v mechanizmu:
. Xmin . 10° ’
F, = F, - sin =17 692 - sin =1549,6 N
Kpnin 10°3’
Fy =F, - cos =17 692 - cos =17 624 N

Kroutici moment na spojce:
Mys = F; - lyax = 1549,6 - 428,8 = 664 468,5 Nmm = 664,5 Nm

Z [14] volim volnobéZnou spojku GVG35 s maximalnim krouticim momentem Tmax= 1212

Nm a dirou pro primér hiidele 35 mm.

Obr. 21. Volnobézna spojka GVG35
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7.4 Navrh per

7.4.1 Pero pro vystupni hiidel pohonu

Primeér hiidele dn1 = 35 mm. Hiidel je namahana na stiih a otla¢eni. Material pera 11 600,
pomoci [15] zjistim dovolené napéti pro stiih tps = 130 MPa a dovolené napéti na otlaceni
pp= 170 MPa. Sitku a vy$ku pera uréim dle CSN z [15]. Délku pera stanovim z kontroly na

stfih a otlaceni.

Kontrola na sttih:

p, o= Mim _ 967 _ soian
™ "d,;, ~ 0,035
2 2
Fiq Fiq Fpq 38114
Ts STDS_)TSTDS_)ESTDS_)l:b-TDs:10-130:29'3mm
Kontrola na otlac¢enti:
F, F F 38114
pSpDﬂﬁSpDﬁESpD—Mz Mo = 56,05 mm

S h h 8

Z [15] volim dle CSN 02 2562 pero 10e7x8x57.

7.4.2 Pero pro volnobéZnou spojku

Primér hiidele dn2 = 35 mm. Hfidel je naméhana na stfih a otlaceni. Material pera 11 600,
pomoci [15] zjistim dovolené napéti pro stiih tps= 130 MPa a dovolené napéti na otlaceni
pp= 150 MPa. Sitku a vysku pera uré¢im dle CSN z [15]. Délku pera stanovim z kontroly na

stfih a otlaceni.

Kontrola na sttih:

F F F 17 624
TSSTDS_)§STDS_)ESTDS_)Z=b-rDS: 10130 — 13,6 mm
Kontrola na otlac¢eni:
F F F 17 624
pSpD_)—SpD—) SpD—>l: = = 29,4 mm
S h h 8
7' l f'pD ? 150

Z [15] volim dle CSN 02 2562 pero 10e7x8x30.
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7.5 Navrh ¢epu

7.5.1 Spojeni excentru s tahlem

Material ¢epu 11 600, s dovolenym napétim pro stiih 1ps = 130 MPa. Volim pouzdro ze sli-

nutého bronzu s dovolenym tlakem pp= 30 MPa.

Primér ¢epu navrhuji z pevnostni podminky na sttih:

F, F, 4-F, 4-17 692
Ts=?STDs—>T5=T[._dCZeSTDS_>dce= 7T'TDs= 7130 = 13,2mm

4

Z [15] volim pramér ¢epu d., = 16 mm.
Délku ¢epu vypocitam z podminky na otlaceni:

Fs _ B _ l Fy 17624 _
= — b = - = = =
p S — pD p dce . lce — pD ce dce . pD 16 . 30 ) mm

Podle ISO 2341 volim CEP 16x37 A.

Pfenos zatizeni mezi excentrem a tahlem je zajiStén ¢epem, ktery je vsunut do ptirubového
kluzného loziska SKF PSMF 162216 A51 ze slinutého bronzu. Kluzné lozZisko je napus-
téno olejem, umoziuje vysokou kluznou rychlost. Spojeni je provedeno pomoci ¢epu,

ktery je pojistén timenovym krouzkem (obr. 22).

Obr. 22. Spojeni excentru s tahlem pres cep
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7.5.2 Spojeni matice s tahlem

Material ¢epu 11 600, s dovolenym napétim pro stiih tps = 130 MPa. Volim pouzdro ze sli-

nutého bronzu s dovolenym tlakem pp = 30 MPa.

Primér ¢epu navrhuji z pevnostni podminky na sttih:

Fi _ P _ ; 4 F _ [4:15496
= — d = — Ed = = =
s =g =Tos 2 = ge "= Ts 7 Gem = [T 7-130 oM

Z [15] volim pramér ¢epu d,, = 6 mm.

Délku ¢epu vypocitam z podminky na otlaceni:

F, F, Fr 15496

=—< = < = =
14 <Pp 2P =7 <pp = lem 75 630 8,6 mm

em *lem
Délka €epu vychdzi 8,6 mm. Z diivodu upravené matice, ktera ma $itku 45 mm, volim délku

¢epu 50 mm.
Podle ISO 2341 volim CEP 6x50 A.

Matice s tadhlem jsou spojeny kloubovym spojem. Pienos zatizeni zarucuje ¢ep vlozeny do

kluzného loziska SKF PSMF 061212 A51. Material loziska je slinuty bronz (obr. 23).

Obr. 23. Spojeni matice s tahlem
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7.6 Navrh tahla

Material volim 11 500, s dovolenym cyklickym napétim na tlak opt = 90 MPa.

Z dovoleného napéti na tlak vypocitam pruafez tahla:

t 1549,6 ,
O't=?SO'Dt—>S= 90 =17,2mm

Nejmensi pritfez tdhla mtize byt 17,2 mm?. Tahlo volim obdélnikového priifezu s sitkou

tahla by = 35 mm, vyskou h; = 12 mm a délkou I = 400 mm.

Stht'ht=35'12=420mm2

7.6.1 Kontrola tahla na vzpér

Z diivodu stability tahla je nutné provést kontrolu na vzpér. Téhlo je na obou koncich ulo-

zeno kloubové. Nejprve si vypocitam Stihlostni pomér tahla, kde mezni §tihlost Am = 100.

Kvadraticky moment:
I_bt-h§_35-123_5040 4
12 12 mm
Polomeér setrvacnosti:
] B I B I B 5040 _3c
lmin_ St_ bt'ht_ 3512_ ’ mm
Stihlostni pomér
l 400
A=l = =114,3
lmin 3,5

A=A, - 1143 > 100

Z vypocteného kritéria jsem zjistil, Ze se jedna o pruznou oblast vzpéru, kde se kontrola déla

podle Eulera. Bezpecnostni soucinitel pro ocel k = 5.
Vypocet kritické sily:
F _7T2'E']_T[2'210000'5040
T, 4002

red

= 65287 N

Bezpecnostni podminka:
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k_Fkr_65287_42
"~ F, 15496
42>5

Tahlo vyhovuje pro soucinitel bezpecnosti k = 5.

Obr. 24. Tahlo

7.7 Navrh vodiciho Sroubu
Pro vodici $roub volim material 11 600, pro ktery je dovolené napéti na ohyb op, = 170 MPa.

Z pevnostni podminky na ohyb vypocitdm primér vodiciho Sroubu, a poté provedu kontrolu

na vzpér.

Pevnostni podminka na ohyb:

M Ft'l
GOZWZSGDO_)GOZTK_—%MSO—DOA
32
Fi " Lynax 3132 FtLpax 3[32-1549,6-428,8
%o =gz SO0 k= T T 7-170

32
ds = 34,15 mm
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Volim Sroub Tr 36x3, kde pramér zavitu d; = 36 mm, stiedni d> =34,5 mm a maly d3 = 32,5
mm.
7.7.1 Kontrola vodiciho Sroubu na vzpér

Vodici Sroub je na jednom konci pevné upnuty, na druhém volny. Redukovana délka Sroubu
je zavisla na zptisobu uchyceni, v tomto ptipade se jedna o vzpér, kde l.eq = 21. Mezni $tihlost

Am = 100, bezpecnostni soucinitel k = 5.

Kvadraticky moment:

_n-d§_n-32,54

I = = 4
1 i 54 765 mm

Polomeér setrvacnosti:

d )
imin = f = T = 8,125 mm

Stihlostni pomér:

lrea _ 857,6
imin 8,125

= 105,6

A=A, - 105,6 > 100

Pomoci Stihlostniho poméru jsem stanovil, Ze se jednd o pruznou oblast vzpéru, kde na za-

kladé Eulerovych vztahti vypocitam kritickou silu a stanovim bezpe¢nostni podminku.

Vypocet kriticke sily:
F, =7r2-E-I =7l'2'210000'54765 — 154330 N
212, (2-428,8)2
Bezpe¢nostni podminka:
I = Fier 154330

=——— =38,
F; 17 624

88>5
Z bezpectnostni podminky lze urcit, Ze vodici Sroub vyhovuje. Na volném konci vodiciho
Sroubu je kiidlaty Sroub. Pfi otaceni kiidlatého Sroubu dochazi k posouvani matice po
Sroubu, tim se méni rychlost pasu. Kiidlaty Sroub je zabezpefen proti axidlnimu otoceni

stavécim Sroubem s drazkou (obr. 25).
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Obr. 25. Vodici sroub

7.8 Navrh matice

Volim material 11 500, dovoleny mérny tlak v zavitech ppov = 30 MPa. Rozmé&ry matice
volim podle vodiciho Sroubu. Maly primér zavitu D =33 mm, sttedni D, = 34,5 mm a velky

D4 =36,5 mm.
Pocet ¢innych zavitt:

D,—D; 365-33

H= =175
2 2

o F, 17624
2T D, H ppgy 7345 1,75 30

= 3,1 - 4 zavity

Vyska matice:
m=i,*s=4*x3=12mm

Matice je navrhnuta pro kloubové spojeni s tahlem, kde tahlo je k matici pfipevnéno ¢epem,

ktery je zajiStén tfrmenovym krouzkem (obr. 23).
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Obr. 26. Matice

7.9 Spojeni vodiciho Sroubu s volnobéZnou spojkou

Vodici Sroub s volnobéznou spojkou jsem spojil pomoci spojovaci objimky a spojovacich
desek. Na vodici Sroub je nasazeno kluzné lozisko SKF PSMF 253230 A51 vhodné pro ky-
vavy pohyb. LoZisko je zajisténo pojistnym krouzkem. Spojovaci objimka je spojena ke spo-
jovacim deskdm imbusovymi Srouby. Dovnitt je vloZena volnob&zna spojka spojena Srou-

bovym spojenim (obr. 27 a obr. 28).

Obr. 27. Spojent vodiciho Sroubu s volnobéznou spojkou_1
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Obr. 28. Spojent vodiciho Sroubu s volnobéznou spojkou_2

7.10 Kontrola loziska

7.10.1 Lozisko na hrideli volnobézky

Pro primér hiidele dn, = 35 mm volim loZisko 6307 CSN 02 4630 se zakladni dynamickou
unosnosti C =25 500 N, minimalni trvanlivosti Ly = 50 000 h, konstanta pro loZiska s bodo-

vym stykem p; = 3.

Trvanlivost loziska v provoznich hodinach:

106 (C)pl 106 (25 500

3
Lyon = (=) = - =52119h
10h = 60-n \F, 60-1425 \1 549,6)

Lyon > Ly = 52119 > 50 000

Navrzené lozisko vyhovuje.
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ZAVER
Cilem mé bakalarské prace bylo navrhnout mezioperacni dopravnik s regulaci rychlosti

pasu, se zadanym vykonem elektromotoru a danym rozsahem rychlosti dopravnikového

pasu.

V teoretické ¢asti jsem se zaméfil na oblasti nezbytné ke konstrukci meziopera¢niho doprav-
niku. Mezioperacni dopravnik je pfevazné tvoien ze soucasti, které pii spojeni do vétsiho
celku vytvoii ustroji. Zde je potieba piihlédnout, aby bylo tstroji co nejjednodussi, nejeko-
nomictéj$i, ucinné a s co nejdelsi zivotnosti. Proto jsem velkou ¢ast vénoval praveé kinema-
tickym mechanizmtim, kde jsem se pievazn¢ zaméfil na jejich konstrukéni provedeni a vy-
konavany pohyb. Déle jsem se také orientoval na spojky a loZiska, bez kterych by nebylo
mozné prenaset pohyb mezi soucastmi. V poslednich dvou ¢astech jsem zminil konstrukéni

provedeni pasovych dopravniki a elektromotory.

V praktické ¢asti jsem si zvolil vhodny elektromotor a nasledné pievodovku ze zadanych
hodnot pro pohyb dopravniku. Jednotlivé ¢ésti jsem navrhoval z normalizovanych poloto-
vartl a vypoctem dolozil jejich funkénost potfebnou pro spravny chod celistvého celku. Na
zaklade navrhnutych ¢asti, jsem s podporou softwari CATIA a Autodesk Inventor vymode-
loval jednotlivé soucésti pohonu. S vyuzitim normalizovanych dilcti jsem utvofil sestavu a

nasledné zhotovil vyrobni dokumentaci. Stanovené cile byly splnény.



UTB ve Zliné, Fakulta technologicka 50

SEZNAM POUZITE LITERATURY

[1] VOLEK, F. Zaklady konstruovani casti strojii a casti stroju Il: mechanizmy strojii. Vyd.
1. Zlin: Univerzita Tomase Bati, Fakulta technologicka, 2003. ISBN 80-7318-111-8

[2] LUKOVICS, I, SYKOROVA, L a VOLEK, F. Cdsti a mechanizmy strojii. Vyd. 1. Vy-
soké uceni technické v Brng, Fakulta technologicka ve Zlin¢, 2000. ISBN 80-214-1566-5

[3] BOLEK, A a KOCHMAN, J. Cdsti strojii. 2. svazek. 5. pfeprac. vyd. /. Praha: SNTL -
Nakladatelstvi technické literatury, 1990. ISBN 80-03-00426-8.

[4] JANCIK, L, ZYMA, J. Cdsti a mechanismy strojii. Vyd. 2. Ceské vysoké uéeni technické
v Praze, 2004. ISBN 80-01-02891-7

[5] STROFFEK, E. Dopravné pasy v priemysle. Kogice: Stroffek, 1995. ISBN 80-967325-
0-1.

[6] BOLEK, A a KOCHMAN, J. Casti strojii. 5., peprac. vyd. (v SNTL 1. vyd.). Praha:
SNTL, 1989. Ceska matice techn. ISBN 80-03-00046-7.

[7] [online]. [cit. 22.3.2019]. Dostupné z: https://www.fs.vsb.cz/export/sites/fs/330/.con-
tent/files/Aplikovana_mechanika 08 prednaska.pdf

[8] Definition & Types Alternate electric motor [online]. Dostupné z:
https://circuitglobe.com/ac-motor.html

[9] Vysoké uceni technické v Brné [online]. [cit. 22.3.2019]. Dostupné z:
https://www.vutbr.cz/’www_base/zav_prace soubor verejne.php?file id=65831

[10] [online]. [cit. 22.3.2019]. Dostupné z: http://www.zsnabrezi-havirov.cz/files/elear-
ning/fyzika/9 2 elmag2.pdf

[11] Strredni skola automobilni Kyjov [online]. [cit. 22.3.2019]. Dostupné z: http://sossouky-
jov.cz/data/File/VY 32 INOVACE 6al3.pdf

[12] [online]. [cit. 22.3.2019]. Dostupné z: http://skola.hellebrand.cz/text0910/ele/mo-
tory str.pdf

[13] Synchronous motors. [online]. Dostupné z:
http://electricalquestionsguide.blogspot.com/2012/11/synchronous-motors-advantages.html

[14] T.E.A. TECHNIK s.r.o. - linearni vedeni a pohony. T.E.A. TECHNIK s.r.0. — linearni
vedeni a pohony [online]. [cit 2.5.2019]. Dostupné z: https://www.teatechnik.cz/


https://www.fs.vsb.cz/export/sites/fs/330/.content/files/Aplikovana_mechanika_08_prednaska.pdf
https://www.fs.vsb.cz/export/sites/fs/330/.content/files/Aplikovana_mechanika_08_prednaska.pdf
https://circuitglobe.com/ac-motor.html
http://skola.hellebrand.cz/text0910/ele/motory_str.pdf
http://skola.hellebrand.cz/text0910/ele/motory_str.pdf
http://electricalquestionsguide.blogspot.com/2012/11/synchronous-motors-advantages.html
https://www.teatechnik.cz/

UTB ve Zliné, Fakulta technologicka 51

[15] LEINVEBER, J a VAVRA, P. Strojnické tabulky. 5., upr. Vyd. ALBRA - pedagogické
nakladatelstvi, 2011. ISBN 978-80-7361-081-4



UTB ve Zliné, Fakulta technologicka

52

SEZNAM POUZITYCH SYMBOLU A ZKRATEK

Oy

Per

Ny

Nmin
Mmin
Vmin
Olmin
Nimax
(Mmax
Vmax
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Imax

lmin

Mkm

Fo

Rychlost pasu

Zadany vykon elektromotoru
Primér hnaciho bubnu

Vykon zvoleného elektromotoru
Otacky elektromotoru

Uginnost elektromotoru

Osova vyska elektromotoru
Ptevodovy pomér

Efektivni vykon elektromotoru

Vystupni otacky hiidele ptevodovky

Obvod hnaciho bubnu
Minimalni otacky bubnu
Minimalni Gthlova rychlost
Minimalni rychlost pasu
Minimalni chod ramene
Maximalni otacky bubnu
Maximalni thlova rychlost
Maximalni rychlost pasu
Maximalni chod ramene
Maximalni délka chodu ramene
Minimalni délka chodu ramene
Velikost excentricity

Kroutici moment na motoru

Sila na motoru

[m'min"']
[kW]
[mm]
[kW]
[ot-min]
[%0]

[mm]

[kW]
[ot-min]
[mm]
[ot-min™']
[°-min"']
[m'min"']
[°]
[ot-min™']
[°-min"']
[m'min"']
[°]

[mm]
[mm]
[mm]
[N'm]

[N]
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Fni

dni
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TDs

Ot

oDt
St

le

Fkr
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A

Sila v tahlu

Sila ve Sroubu

Kroutici moment na spojce

Sila na peru hiidele ptevodovky
Pramér vystupni hiidele

Sitka pera

Vyska pera

Délka pera

Napéti ve sttihu

Dovolené napéti ve stiihu

Tlak v stykovych plochach
Dovoleny tlak ve stykovych plochach
Pramér hiidele volnobézné spojky
Priimér ¢epu na pojiSténi matice
Délka ¢epu na pojisténi matice
Primér ¢epu na pojisténi excentru
D¢lka ¢epu na pojisténi excentru
Napéti v tahu

Dovolené napéti v tahu

Prifez tahla

Délka tahla

Kvadraticky moment

Kriticka sila vzpéru

Polomér setrvacnosti

Mezni stihlost

Stihlost prutu

[N]
[N]
[N'm]
[N]
[mm]
[mm]
[mm]
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[MPa]
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TL

pi

Lion

Tmax

Redukovana délka prutu

Sitka tahla

Vyska tahla

Younglv modul pruznosti
Napéti v ohybu

Dovolené napéti v ohybu

Délka zéavitu Sroubu

Primér Sroubu

Zatézujici ohybovy moment
Modul prifezu v ohybu
Dovoleny mérny tlak v zavitech
Velky primér zavitu Sroubu
Stfedni pramér zavitu Sroubu
Maly primér zavitu Sroubu
Maly primér zavitu matice
Stfedni primér zavitu matice
Velky pramér zavitu matice
Nosna vyska zavitu

Pocet ¢innych zavita

Vyska matice

Minimalni trvanlivost lozisek
Bezpecnostni soucinitel
Zakladni dynamickd tinosnost loZiska
Konstanta pro loziska s bodovym stykem
Trvanlivost loziska

Maximalni kroutici moment volnobézné spojky
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VYKRES HNACIHO BUBNU
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PRILOHA P XI: VYKRES CEPU EXCENTRU
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PRILOHA P XII: VYKRES CEPU MATICE

= | L i | I
=T
1xd5 0
| Ra 1, b E.-’h‘“ ? 5
- i | 8
L s
= = B
—l
45 +3. 58
a d. 8BS
i [ | al
a7
ot}
Tsometricky pobled 1:1
_JRa 37 _/Ra 1t
— " L
X - B ~
Ul |" Wk FAKULTA TECHNOLOGICKA
Sl ing
TRECL I TwiTLH NAZEV
| HOREE 77, 4, 7019 CEF M&TICE
LT RIS LA T MNUORSE CISLO VYKRESL
WILEK CE 47 551017 UTE-PI-1%2
RO, POLOTOVeR [FETER I
lg1z-52 L oo r-'En-T KO 1: 1 -r~1:|IT‘~.|:-':-IT E.Im?lm o | List 141
|| &

b




PRILOHA P XIII: VYKRES KLUZNEHO LOZISKA EXCENTRU
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PRILOHA P XIV: VYKRES KLUZNEHO LOZISKA MATICE
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PRILOHA P XV: VYKRES KLUZNEHO LOZISKA VODICIHO
SROUBU
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PRILOHA P XVI: KATALOGOVY LIST VOLNOBEZNYCH SPOJEK
GVG

Volnobézné spojky
Typ GVG

|

U volnobézky typu GVG jsou téliska uloZena v kleci. Centrovani mezi vnitinim a vnéj§im krouzkem je provedeno pomoci
pouzder.
Kroutici moment je pfenasen z hfidele na vnitfni krouzek pomoci pera.
Tolerance hfidele h6.
Pokud je volnobézka pouzita jako jednosmérné zafizeni, paka upevnéna na vnéjsim krouzku musi byt seviena mezi dvéma
drzaky nebo je nutné vlozit kolik do ovalné diry.
PFi pouziti volnobéZzky jako pferusovaného pohonu musi byt paka pfipojena podélné za pouziti otvoru pro tlacnou ty¢ nebo
obdobné. V kazdém pfipadé musi mit paka jistou vili dovolujici axialni pohyb, aby se pfedeslo pretizeni pouzder.
Volnobézka je dodavana s mazivem.

Objednaci dH7 L by 5 3 y Hmotnost Vnitfni

cislo mm mm mm kg krouzek

(min-1)1)

n max

GVG 20 20 106 48 40 15 18 35 10,5 113 2,5 400 606
GVG 25 25 106 48 40 15 18 35 10.5 113 2,4 400 606
GVG 30 30 106 48 40 15 18 35 10,5 113 2,3 400 606
GVG 35 35 106 48 40 15 18 35 10,5 113 2.2 400 606
GVG 40 40 132 52 60 15 18 35 10,0 125 4,0 300 1295
GVG 45 45 132 52 60 15 18 35 10,0 125 3.8 300 1295
GVG 50 50 132 52 60 15 18 35 10,0 125 3,7 300 1295
GVG 55 55 132 52 60 15 18 35 10,0 125 3.5 300 1295
GVG 60 60 161 54 70 15 18 35 10,0 140 6,1 250 2550
GVG 70 70 161 54 70 15 18 35 10,0 140 57 250 2550

Pozndmka

Tuax=2xTn

Dréazka pro pero DIN 6885 strana 1
1) Maximalni povolena rychlost

Volnobé&zné spojky Vydani 2013 | Tiskové chyby, rozmérové a konstrukéni zmény vyhrazeny.



