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Mozliwosci urzadzenia

Moduty obrotowe pozwalajg na realizacje ruchu wychylnego, oraz ruchu obrotowego (po
zdemontowaniu ramienia). Ruch wychylny mozna realizowa¢ w zakresach 67°, 48° i 25°.

Wymiary urzadzenia
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Parametry zasilania
Moduty wystepuja w dwdch wersjach:
e 7 wbudowanym stabilizatorem napiecia: 4V — 12V (5V zalecane)
e Bez stabilizatora napiecia: 2.4V - 3.2V ( 2.8V dla obrotéw nominalnych )
e Prad pobierany przez silnik: 150mA ( maksymalnie - zatrzymany wat )

UWAGI:
- Predkos¢ obrotowa:

e Moduty ze stabilizatorem utrzymuja obroty nominalne niezaleznie od wahani napiecia

zasilania.
e Moduly bez stabilizatora zmieniajg predkos¢ obrotowg proporcjonalnie do napiecia zasilania.

- Polaryzacja i kierunek obrotéw:

e  Moduly ze stabilizatorem obracajg sie tylko w jedng strone i wymagajg sprawdzenia polaryzacji
zasilania.

e Moduty bez stabilizatora moga kreci¢ sie w obie strony — w zaleznosci od polaryzacji napiecia
zasilania.

- Praca na bateriach:
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e Zalecana praca na pakiecie 3 baterii alkalicznych dla modutu ze stabilizatorem.
e Zalecana praca na pakiecie 2 baterii alkalicznych dla modutu bez stabilizatora.

Nazewnictwo czesci silnika

Caty mechanizm sktada sie z nastepujgcych czesci:

e Korpus — obudowa w ktérej znajduje sie silnik i ewentualny stabilizator. Do tej czesci
mocowane sg pozostate elementy mechanizmu.

e Talerz— czesc przekazujgca ruch obrotowy z silnika do ramienia. Posiada otwory umozliwiajgce
ustalenie wychytu ramienia. Do silnika jest przymocowana za pomocg $ruby, ktéra przechodzi
przez o$ watu silnika i Srodek obrotu talerza. W przypadku demontazu ramienia mozna na nim
bezposrednio postawié¢ przedmiot.

o Kotek — pozwala ustawi¢ wychyt ramienia w zakresach 67°, 48° i 25°.

e Ramie — cze$¢ ktéra realizuje ruch wychylny. Umozliwia potgczenie mechaniczne, poprzez
otwory montazowe, zewnetrznych elementéw. Ramie, kotek, oraz o$ ramienia mozna
zdemontowa¢, aby uzyska¢ sam talerz przymocowany do korpusu urzadzenia.

Rysunek 1: Schemat urzqdzenia z nazwami podzespotow

Ustawianie wychylu ramienia

Silnik posiada 3 ustawienia wychytu ramienia: 67°, 48° i 25°. Ustawienie wychytu realizowane jest
poprzez ustawienie kotka taczgcego ramie z talerzem w pozadanej pozycji. Kotek nalezy usungé za
pomoca narzedzia pewnym ruchem przytrzymujac jednoczesnie talerz i ramie, a nastepnie umiesci¢ go
z powrotem na nowej pozycji.
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Rysunek 2: Kotek ustawiony w pozycji dla wychytu 25° (czerwony), 48° (zielony) i 67° (niebieski).

Rysunek 3: Kgty wychytu ramienia w zaleznosci od ustawienia kotka

Orientacja pracy modulu

W zaleznosci od ustawienia silnika zmienia sie jego pobdr pradu. W tym dokumencie rozwazano
nastepujgce ustawienia silnika:

e Praca z talerzem — zdemontowane ramie, obcigzenie ustawione w osi silnika:

-

e Pracazramieniem w pionie — ramie podczas pracy przecina o$ pionowa urzadzenia:
Y

{
e Pracazramieniem w poziomie — ramie podczas pracy przecina o$ pozioma urzgdzeni

<)
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Predkosc¢ obrotowa w zaleznosci od napiecia

W przypadku silnikdw bez wbudowanego stabilizatora predkosé obrotowa zmienia sie w zaleznosci
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Rysunek 4 Predkosc obrotowa w zaleznosci od napiecia (silniki bez stabilizatora).

UWAGA:

Minimalne napiecie pracy silnika zalezy od przytozonego obcigzenia i moze by¢ wieksze od 2V.

Szacowanie czasu pracy

Przy szacowaniu czasu pracy na zasilaniu bateryjnym gtdwna role odgrywa obcigzenie przymocowane
do watu silnika, a takze sposéb umocowania obcigzenia. Im wieksze obcigzenie, tym wiekszy jest prad
pobierany z baterii, a zatem krotszy czas pracy na pakiecie. Pobdr pradu w trybie samego talerza jest
staty w czasie, a gdy silnik wspdtpracuje z ramieniem zmienny — w tym wypadku podano sredni pobdr
pragdu w cyklu obrotowym.

Podczas wykonywania obliczen na rzecz tego dokumentu zatozono, ze bedzie wykorzystywany silnik
bez stabilizatora, ktory wspotpracuje z pakietem baterii alkalicznych 2xR20 (typ D) o pojemnosci
15000 mAh. W zaleznosci od obcigzenia i ustawienia ramienia minimalne napiecie pracy moze by¢
wieksze, niz 2V — w takim wypadku na wykres jest zawezony.

Na rzecz badan zatozono nastepujgce obcigzenia:

1000g przy pracy w trybie talerza,
25g przy kacie wychytu 67°,

50g przy kacie wychytu 48°,

100g przy kacie wychytu 25°.
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e Pracaw trybie talerza:

Obcigzenie umieszczone zostato na talerzu w osi watu silnika. Obcigzenie naciska na wat (nie ciggnie).
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Rysunek 5: Pobierany prqd w trybie talerza przy obcigzeniu 1kg.

Szacowany czas pracy w konfiguracji talerza z obcigzeniem 1kg:

RPM Szacowany czas dziafania na pakiecie 15000 mAh RPM[dni]
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Rysunek 6: Obliczona predkosc obrotowa dziatania silnika w trybie talerza z obcigzeniem 1000g.
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Praca z ramieniem w pionie:

mA Pobdr pradu mA(V) 25°
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Rysunek 7: Pobdr prgdu w zaleznosci od napiecia, ramie pracujgce w pionie 25° obcigzenie 100g.

mA Pobdr pradu mA(V) 48°
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Rysunek 8: Pobor prgdu w zaleznosci od napiecia, ramie pracujgce w pionie 48° obcigzenie 50g.
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Rysunek 9: Pobdr prgdu w zaleznosci od napiecia, ramie pracujgce w pionie 67° obcigzenie 25g.

Szacowany czas pracy z ramieniem pracujacym w pionie:
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Rysunek 10: Obliczona predkosc¢ obrotowa dziatania silnika z ramieniem pracujgcym w pionie 25° z obcigzeniem 100g.
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RPM Szacowany czas dziatania na pakiecie 15000 mAh RPM[dni] 48°
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Rysunek 11: Obliczona predkosc¢ obrotowa dziatania silnika z ramieniem pracujgcym w pionie 48° z obcigzeniem 50g.

RPM Szacowany czas dziatania na pakiecie 15000 mAh RPM[dni] 67°
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Rysunek 12: Obliczona predkos¢ obrotowa dziatania silnika z ramieniem pracujgcym w pionie 67° z obcigzeniem 25g.
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Praca z ramieniem w poziomie:
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Rysunek 13: Pobdr prqdu w zaleznosci od napiecia, ramie pracujgce w poziomie 25° obcigzenie 100g.
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Rysunek 14: Pobdr prqdu w zaleznosci od napiecia, ramie pracujgce w pionie 48° obcigzenie 50g.
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Rysunek 15: Pobor prgdu w zaleznosci od napiecia, ramie pracujgce w pionie 67° obcigzenie 25g.

Szacowany czas pracy z ramieniem pracujacym w poziomie:
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Rysunek 16: Obliczona predkosc obrotowa dziatania silnika z ramieniem pracujgcym w poziomie 25° z obcigzeniem 100g.
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Rysunek 17: Obliczona predkosc¢ obrotowa dziatania silnika z ramieniem pracujgcym w poziomie 48° z obcigzeniem 50g.

RPM Szacowany czas dziatania na pakiecie 15000 mAh RPM[dni] 67°
16

14

“ \ \

Z I

10 13 20 23 30

o
n

——3RPM 25§ ——GRPM 258 =——BRPM 255 = 12RPM 25g dni

Rysunek 18: Obliczona predkosc¢ obrotowa dziatania silnika z ramieniem pracujgcym w poziomie 67°z obcigzeniem 25g.

Rekomendowane obciazenia mechaniczne

Podane obcigzenia sg maksymalnymi rekomendowanymi dla silnikéw:

e 1000g dla pracy w trybie talerza (nacisk na silnik)
e 100g dla pracy przy wychyle 25°

e 50g dla pracy przy wychyle 48°

e 25gdla pracy przy wychyle 67°

Obcigzenia zawsze podczas testéw zawsze byly mocowane na korcu ramienia silnika. Zamocowanie
wiekszego obcigzenia spowoduje dziatanie z udarem i moze prowadzi¢ do luzowania elementéw, lub
uszkodzenia przektadni silnika.
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Informacje dodatkowe

Kierunek obrotéw silnika nie jest obojetny na dtugos¢ pracy urzadzenia na jednym pakiecie. Na
rysunku 19 przedstawiono w jaki sposdb najlepiej ustawié kierunek obrotéw silnika. Kierunek
oznaczony zielong strzatka zapewni mniejszy moment obrotowy potrzebny na obracanie ramieniem,
a takze mniejszy udar przy cofaniu ramienia pod obcigzeniem — zatem silnik powinien dtuzej dziata¢
na jednym pakiecie baterii, a jego kultura pracy powinna by¢ lepsza (mniejszy udar przy opuszczaniu
ramienia).

Rysunek 20: Wptyw kierunku obrotdw silnika na prace
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