Izbor pogonskih motora
Pretpostavimo da robot radi u rezimu datom na slici. Sa slike se vidi da robot treba da iz mirovanja ubrza do neke maksimalne brzine (~90cm/s) za 0,2s, zatim da se krece 0,5s tom brzinom (robot prede ~1,5 polje) a nakon toga da se zaustavi (jer je npr. robot naisao na prepreku) za 0,2s i da miruje 0,1s i to treba periodicno da se ponavlja.
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Moment potreban za ubrzavanje i kocenje je:
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Moment inercije robota sveden na tocak iznosi:
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 - jer se opterecenje rasporeduje na dva tocka
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Tako da je:
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Tokom kretanja konstantnom brzinom motor razvija samo moment potreban za savladjivanje trenja:
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gde je μ – koeficijent trenja kotrljanja izmedju podloge i tocka robota.

Pretpostavimo da je : 
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 (kao da je za pokretanje robota potrebna 10 puta manja sila od njegove tezine).
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Tako da moment koji razvija motor (preslikano na tocak robota) u razlicitim fazama rada iznosi:

· Faza ubrzavanja (trajanje 0,2s)


2,24Nm

· Faza kretanja konst. brzinom (trajanje 0,5s)

0,7Nm

· Faza kocenja (trajanje 0,2s)



0,84Nm (trenje pomaze 








   kocenje)

· Faza mirovanja (trajanje 0,1s)


0Nm

Maksimalni moment se javlja tokom ubrzavanja. Moment koji odredjuje citav ciklus iznosi:
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Maksimalna mehanicka snaga motora je:
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Kako su na raspolaganju motori od 90W biramo njih (tim izborom imamo i dosta veliku rezervu).
Na osnovu MRMS i Mmax biramo tip reduktora GP 32 A, jer pokriva oblast momenata od 0,75Nm do 4,5Nm. Preporucuje se da na ulazu reduktora brzina obrtanja ne bude veca od 6000rpm, na osnovu cega dobijamo redukcioni odnos:
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Biramo prvi manji tj. reduktor ciji je odnos 33:1. Efikasnost tog reduktora je 0,75, maksimalni kontinualni moment na izlazu reduktora je 2,25Nm (sto odgovara jer je MRMS=1,18Nm<2,25Nm)
privremeno dozvoljeni moment na izlazu reduktora je 3,4Nm (sto odgovara jer je Mmax=2,24Nm<3,4Nm).

Brzina i moment na vratilu motora iznose:
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Maksimalni kontinualni moment RE 35 90W motora iznosi 77,7mNm, pa vidimo da je njegov izbor opravdan (jer je 77,7mNm>Mmot,RMS=47,7mNm).
Mehanicka karakteristika motora RE 35 90W je data na slici:
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Srednja vrednost gradijenta brzina-moment iznosi:
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Potrebna brzina praznog hoda se dobija iz (posmatrajuci mehanicku karakteristiku):


[image: image21.wmf]rpm

M

M

n

n

n

set

7

,

4724

5

,

90

45

,

8

3960

max

max

,

0

=

×

+

=

×

D

D

+

=


Na raspolaganju je baterija od 12V. Ako se uzmu u obzir padovi napona na drajveru i raznim otpornostima sa naponom od 10V  se treba postici maksimalna brzina obrtanja (3960rpm), sto definise minimalnu brzinsku konstantu motora:
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Kako je brzinska konstanta motora RE 35 90W kn=491rpm/V i kako je to vece od 472,47rpm/V jasno je da odabrani motor odgovara i da postoji odgovarajuca rezerva s obzirom na regulisanje brzine (i s nizim naponom ce se postici potrebna brzina).

Maksimalna struja motora koja se javlja iznosi:
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Ovaj podatak je vazan prilikom izbora kontrolera (drajvera) i to bi moglo da bude drajver koji ce izdrzati i struju od 5A.

Konacan zakljucak je da treba uzeti sledece motore i reduktore:
· 2 x RE 35 90W Order number : 118776
· 2 x Planetary Gearhead GP 32 A 33:1 Order number : 110369
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