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ABSTRACT

Block and tackle was one from first machine, whiciman has used make fighter work.
Block and tackle have found main position in liffitechnology (cranes, lift) to age. Elevator
is machine, which human often is used and he nthiag how elevator is complicated
technical device. How all technology is going depshent, so lifts have gone a big
development.

1 UvoD

Na zaklad poznané teorie z konstrukce realnych domovnichahiytjsem ngl
navrhnout a z realizovat model domovniho vytahulgbmratorni Gely. K pohonu jsem i
uzit programovatelny servo motor SERVIDA 2315D oaeackée firmy Northrop Grumman.
P studovani teorie jsem zjistil, Ze strojni kong&tre nelze libovolé navrhnout, ale musi se
dodrzet tizné zasady aipdpisy, vychazejici z normy nebo fyzikalnich zakobBale mym
ukolem bylo sezndmit se servomotorem, poznat jehmgrpamovaci jazyk, navrhnout
parametry polohového regulatoru a napsat jednodymiogram, ktery simulujeiinnost
domovniho vytahu. Posledrast Ukolu byla upravit konstrukci a software, tdky dyly
splreény bezpénostni podminky a model mohl byt pouzit pro &yvaci hodiny do laboratd
Elektrickych pohof.

2 NAVRH A POPIS KONSTRUKCE MODELU

2.1 PARAMETRY ZVOLENEHO LANKA

V mém projektu mam pouzito lanko o tl@aé 3 mm. Tuto tlou¥ku jsem byl nucen
pouzit, kvali rozmeéram vyrobené kladky, aby doslo k dostatému teni v drazce.

2.2 NAVRH ROZM ERU KLADKY
Vypocet ptiméru kladky:
D =40d (2.1)
D =40I[3



D =120mm

Aby byla splina podminka o bezpeém ohybu lanka #ka by mit kladka pimeér
120 mm, coz jsem nemohl splnit, protoze jsei kndispozici duralovou kulatinu pouze o
praméru 90 mm. CoZ je téait 30d a u malého lanka, protozZe je praEm, (je to dostéujici
hodnota).

2.3 ZAVAZI A JEHO PARAMETRY

Zavazi je vedeno ve dvouctyych voditkach a sklada se z duralového mezikasl0
ocelovych obdélnikovych kusech. VSe je dohromadya&éované dtma zavitovymi tgemi.
V duralovém mezikuse jsou teflonova kluzna loZiska.
celkova hmotnost zavaZi ................ 4,4kg

Maximalni za&¢Z v kabirg je dana rovnici:

mmax = 2(mz - mk) (22)
m,.. =2(44-22)
m.., = 44kg

Myeeieieenannn, hmotnost zavazi

MK eeereennnes hmotnost kabiny

2.4 STROJOVNA

Ve strojovre je umisén cely zvedaci mechanizmus (kladkdeyodovka, motor). Ve
strojovre mi vznikl prvni problém, jak spojit Snekovouepodovkou, ktera je vyrobena pro
piiruby asynchronnich motior se servomotorem Servida 2315D. Motor Servidaneracké
vyroby a ma rozréry udavané v palcich. Tento problém jseniiedfl vyrobenim mezigruby.
Spojeni mezi motorem argvodovkou je realizovano pruznou spojkou firmy Rot8pojka
ma z jedné strany vstupni otvor 6,35 mm (pro motodruhy vstup 6 mm. Mezi spojkou a
pievodovkou je vysoustruZzenyidel, ktery gevadi pamér spojky 6 mm na vstupni jmer
Snekové pevodovky 11 mm.

Spojeni pevodovky a kladky je realizované vystupnimidelem, ktery je na konci
uloZen do valivého lozZiska v loziskovém datke.

2.5 BRZDNY SYSTEM
Ve skuté&nych za&izenich je brzdny systém dvojiho druhu.

« zabrzaéni, kdyZ vypadne proud, zafifie 3nekova fevodovka. Snekovéa
pievodovka nedovoli, aby roztibvystup vstup (dané konstrukcigvodovky).

* KdyZ by doSlo k petrZzeni lan, tak automaticky zabrzdi klec, kteiétane stat na
misg.
Ve svém projektu mam pouzitou pouze Snekovirv@dovku firmy TOS Znojmo typ

MRT28. V tak malém modelu realizovat brzdny systé@inutrzeni lana je velice natné a
zbytené.



3 POPIS ELEKTRICKE CASTIVYTAHU

3.1 RiIDICi JEDNOTKA

Cela soustava jeéizena procesorem atmel 89C51, ktefijp@juje napajeci napi na
motor, kontroluje, zda jsou zBané dvée, snima sepnuti spifenulové polohy a spitié&
maximalni poloh. Na desce je undistnapdjeci zdroj pro vSechny obvody vytahu. Zdeoj |
spinany s uzitim obvodu LM2574V5iddl obvodem je umi&ta dioda proti fepolovani
napajeciho nati, ktera chrani obvod zdroje (protoze jednotkaripepi motor) i motor. Déle
je na desce obvod MAX232 pro komunikaci s jednotkoatoru po RS232. Relé je pro
piipojeni nagti na motor.

3.2 DESKA PATRA

Komunikaci sridici jednotkou, rozgicovani dat na displeji, kontrolu spéeadvei a
tlacitka provadi procesor 89C2051. Zobrazovani na gisjglteSeno fes gevodnik BCD na
sedmisegmentovku 74HCT4511, ale tentevpdnik vyZaduje displej se spateu katodou.

3.3 DESKA KABINY

Na této desce jsou umdsly ctyii tlacitka, ktera simuluji ovladaci panel v kabin
vytahu. LED diody signalizuji stisknuté pi&né tla&itko. VSechny udalosti jsoui@dany
fidici jednotce.

3.4 MOTOR

Obr. 1:  Programovatelny servomotor SERVIDA 2315D

PODEKOVANI
Tento gispsvek vznikl za podpory zagnu MSM 0021630516 a MSM 0021630518
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