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DYNAMIKA

m [uhost hydraulickeho valce

m Tuhost rotacniho hydromotoru

mDynamicky model



Tuhost hydromotoru

®m Pri vypoctu tuhosti hydromotoru vétSinou zanedbavame
deformace ocelovych Casti

® UvaZzujeme pouze STLACITELNOST oleje, nebot modul
objemové pruznosti kapaliny (oleje)

K =v 2P
AV

je vice nez o dva rady mensSi nez u oceli

®m Podle obsahu rozpusténého vzduchu se pohybuje v rozmezi

K =0,8-10°az1,7-10° [N~m_2}



Tuhost hydromotoru

B Jednostranny primocCary hydromotor (fizen nesymetricky)

Pozn.: Dlouhé tenké valce maji MALOU tuhost



Tuhost hydromotoru

m Dochazi take ke stlaceni
kapaliny v privodech
(vyvrtech, potrubi)mezi
servoventilem a
hydromotorem

B Tento objem kapaliny v
privodu Vo je nutno take
zapocitat




Tuhost hydromotoru

® Je vhodné vztahnout tento
,mtrvy“ objem na ¢innou
plochu pistu a do vypocCtu
zaveést fiktivni délku lo = Vo/A
0 kterou zvetsSime pocatecCni
odlehlost

m Pocitame tedy s ekvivalentni

délkou valce
L=1I|+1Io

Il V. /2
Ap=p,— Py =




Tuhost hydromotoru

B Primocary hydromotor (fizen symetricky)

B Muzeme urcit tuhost
jednotlivych poloprostoru a
vysledna tuhost motoru
bude dana souctem teéchto
dilCich tuhosti (paralelni
fazeni pruzin)

Tuhost levé ¢asti  Tuhost pravé Casti

K-A :
=t KA
X L—X
Poddajnost levé ¢. Poddajnost praveé C.
X L —X
dy=——  d,=—"2
K-A K.A



Tuhost hydromotoru

B PrimocCary hydromotor (fizen symetricky)
m Paralelni razeni tuhosti:

Celkova tuhost kC = k1 + k2

_K-A K-A K-A-(L-x+X)

K. + =
X L—X X-(L=X)

Celkova tuhost Celkova poddajnost

K-A-L X-(L—X)
c dC:
X-(L—Xx) K-A-L

Pozn.: Tuhost (poddajnost) u pfimocaréeho
HM zavisi na poloze pistu x !!!




Tuhost hydromotoru

B Primocary hydromotor (fizen symetricky)

®m \/yznacné body (max, min):

d.(x=0)=0 d . (x=L)=0

;'(L_;j L
=L == 0T T kA

m Vlastni frekvence (hmoty na

pruzingé)

1 |k, 1
f0: =

2z \'m  2z.d -m

C

Pozn.: Tuhost v x=0=L je nekonecna,
ale skute¢na hranice v lo/2



Tuhost hydromotoru

B Rotacni hydromotor

®m Rotacni HM je geometricky
symetricky a jeho pracovni
,poloprostory”, vstupni a vystupni
jsou stejné a v souctu rovny
geometrickemu objemu Dn




Tuhost hydromotoru

B Rotacni hydromotor m Dil&i tuhost

M, =Ap-A-R

i\ V
P=Pa—Ps v pK
AV =Ap-R-A — pp/2V
R-A
AT (A-RY (A-R)-K
o =M _Ap-(AR) _Ap:(AR)
Ap AV Ap-V

Pozn.: Porovnej s tuhosti valce ...



Tuhost hydromotoru

B Rotacni hydromotor
m Paralelni razeni tuhosti:

Celkova tuhost K. =K + K,

K (D, D, Y
o] i

2
:(Dm 2K
27 ) 1
5 (D, +VY,)
Celkova tuhost rotacniho hydromotoru

D\ 4K
K, =
2w ) D, +V,




Linearni

Rotacni

Tuhost hydromotoru

Porovnani tuhosti linearniho a rotacniho hydromotoru

dC(X: L/Z)MAX :;

kc(X: L/Z)MIN =

4.K

k (x=L/2 = A%
N Iy V4V,




Dynamicky model serva

B \/znik tlakového spadu na pistu: Zirdtovy
AV Qz pritok
Apm:KT QSV ¢VA

st _Qp _Qz =A-v




Model serva (linearizovany)
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