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Obor: Konstrukce stroju a zafizeni Zaméfeni: Vyrobni stroje

Elektrické pohony a servomechanismy
Okruhy odborné rozpravy u SZZ

1. Uvod do automatizace vyrobnich stroji. Divody pro zavadéni pruzné automatizace, jeji pfinosy a
sméry vyvoje. Casové vyuziti stroji. Ekonomicka optimalizace vyroby, energeticka efektivnost. Oblasti
automatizace, priklady realizace.

2. Tvrda a pruzna automatizace, definice, hlavni rozdily. Déleni stroja dle stupné pruznosti, vztah
k sériovosti vyroby. Pruzné vyrobni systémy, zplsoby uspofadani, doprava nastroju a obrobkd v PVS,
bezobsluzny provoz.

3. Strojni konstanty. Nastaveni strojnich konstant ¢asti Fizeni pohon(. Priklady nastaveni, konstanty z
hlediska bezpecénosti, hlidani servomechanism, pfesnosti vyroby, kompenzace vili, tepelnych dilataci
apod.

4. Ridici systémy. Struktura RS, dé&leni RS dle rtznych kritérii, zptsoby Fizeni pohonu — interpolace.
Software ovladajici NC stroj - prerusitelné a neprerusitelné programy.

5. CNC systémy. Principy stavby HW a SW, pfipojeni ke stroji. Zakladni soufadny systém stroje, vztazné
body stroje, zplsob tvorby NC programu - pfehled nejpouzivanéjsich funkci, korekce nastrojl, zaklady
programovani.

6. Odmérovaci systémy. Pfimé a nepfimé odmérovani. Odméfovani pfirlistkové, cyklicky absolutni a
absolutni. Zpracovani signalu, referencni body.

7. Zpétnovazebni prvky a €idla odmérovacich systému. Princip a funkce fotoelektrickych a induktivnich
snimacu. DalSi pouzivané snimace (napf. proudu a rychlosti).

8. Regulaéni pohony. Pouzivané typy pohonu a jejich porovnani (pfimy, nepfimy, rotacni, linearni).
Principy, funkce, provedeni. Pohony posuvl a vieten obrabécich stroju, jejich regulacni vlastnosti.
Konstanta motoru, stanoveni toivého momentu a rychlosti.

9. Dynamicky model polohového servopohonu s rotanim a linearnim motorem, principy a provedeni
polohové, rychlostni a proudové regulace. Polohova odchylka, odezva na skok rychlosti, odezva na
skok zat&zujici sily. Rizeni rychlosti. Statické a dynamické charakteristiky.

10. Hlavni parametry majici zasadni vliv na pfesnost fizeni a kvalitu pohonu (propustné pasmo,
dosazitelné polohové zesileni, dynamicka tuhost). Razova a frekvenéni dynamicka tuhost polohového
servomechanismu.

11. Dynamické chyby interpolace. Dynamické chyby polohovych servomechanismu pfi linearni a kruhové
interpolaci a zakladni principy jejich kompenzace. Chyby v misté kvadrantovych pfechodu zplsobené
pasivnimi odpory. Dopfedné signaly rychlosti a proudu.

12. Konstrukéni zasady navrhu polohovych servopohon( (minimalni vale, maximalni tuhost, malé pasivni
odpory, pfiméfeny moment setrvacnosti). Optimalni pfevod. Ztrata pohybu vlivem konecné tuhosti a
pasivnich odporu.

13. Mechanické usporadani pohon(i posuvl (spojky a prevody, vodici plochy, posuvové Srouby), tuhost
mechanickych Casti, pfedepnuté a nepfedepnuté spojeni. Zavislost tuhosti posuvového Sroubu na
zdvihu. Vypocet celkové tuhosti kinematické vazby motor — Sroub — suport. Pfepocet zatizeni a
setrvacénych hmot (redukce hmoty na hfidel motoru).
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