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Nekorektni dotyk rotori Sroubového kompresoru
Jaromir Kagpar'

1 Uvod

Sroubovy kompresor je trojélenny mechanizmus s obecnou kinematickou dvojici
tvofeny parem spoluzabirajicich rotort a skiing. Vlivem teplotniho a tlakového pole dochéazi k
deformaci rotort i skiiné kompresoru. Osy rotorti, které byli v klidovém stavu rovnobézné se
posunou do navzdjem mimob¢Zzné pozice a puvodni kiivkovy dotyk zubnich ploch se zméni
na bodovy, nekorektni dotyk. Vlastni deformace rotoril nejsou uvazovany.

Cilem tohoto ¢lanku je sezndmit Ctenafe s postupy pro analyzu nekorektniho dotyku
zubnich ploch rotorti Sroubového kompresoru a jeho disledky.

2 Algoritmus pro hledani dotykového bodu

Zde uvedeny algoritmus pro hledani dotykového bodu, ktery predstavil Machulda
(2010) ve své praci, kombinuje
geometricky a kinematicky pfistup,
diky kterému je mozné eliminovat
pranik Sroubovych ploch.

Plochu zubu vedlejsiho rotoru
rozdélime pomoci Celni roviny p na
fadu soumeznych fezii. V kazdém
fezu tak dostaneme profil vedlejsiho
rotoru v cCelni roviné. Na tomto
profilu zvolime bod E a kruznici kg,
obr. 1. Ke ktivce kz dale sestrojime
tecnu m. Nyni hledame prisecik
teCny m s profilem hlavniho rotoru,
ktery ndm neni v roviné p zndm,
nebot’ se nyni nejednd o ¢elni fez.

Na Sroubové plose zubu
hlavniho rotoru lezi Sroubovice
bodt, které jsou pfidruzenymi body
k bodiim na plose vedlejsiho rotoru, Obrazek 1: Hledani dotykového bodu v roving p

které se nachézeji v dostatecné velkém okoli bodu E. Prinikem téchto Sroubovic s rovinou p
jsou body U; a V", které tvoii se¢nu s;. Prisecikem tedny m a setny s; je bod ¥;. Body U, a
V! vzajemné pfiblizujeme jejich vhodnou volbou tak, aZ tyto body splynou v jediny bod Yy.

Tento bod je prisecikem tecny m s plochou hlavniho rotoru v roviné p. Nyni postupné
oto¢ime profilem vedlejsiho rotoru v roving p o thel ¢ , tak aby body E a Yy splynuly v

jediny bod. Takovy bod E jehoz tihel natoceni ¢ ; je v daném fezu minimalni, je dotykovym
bodem profilti v rovin¢ p. Tento bod oznac¢ime C?. Bod C’, kterému odpovidd minimalni
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ihel natoCeni ¢! z mnoziny vSech fezi, je dotykovym bodem C obou rotorti v daném
okamziku.

3 Trajektorie dotykového bodu po zubnich plochach a zabérova krivka

Algoritmem uvedenym v odstavci 2 je mozné najit dotykovy bod pro libovolné nato¢eni
rotort. Takto mizeme urcit jak zab&rovou kiivku rotord, tak i trajektorie dotykového bodu po
zubnich plochach béhem celého pracovniho cyklu.

|

Obrazek 2: Trajektorie dotykového bodu po zubnich plochach a zabérova kiivka

Na obrazku 2 vidime cervené vyznacenou trajektorii dotykového bodu po zubnich
plochach hlavniho rotoru a modie vyznalenou trajektorii dotykového bodu po zubnich
plochach vedlejSiho rotoru. Déle je zde zelené oznacena zabérova kiivka. Na obrazku 2 je
jasn¢ vidét nespojitost trajektorii dotykového bodu po zubnich plochéch. Tato nespojitost

nastavéa pro uhel natoeni hlavniho rotoru ¢ ; = 1,4° | kdy dojde ke skokovému piemisténi
dotykového bodu z jednoho paru zubnich ploch na nésledujici par.

4 Zavér

Pti pfemisténi dotykového bodu z jednoho paru zubnich ploch na druhy nedochézi jen
ke skokové zméné polohy dotykového bodu, ale i nahlé zméné phsobiste sily, kterd v tomto
bod¢ pisobi mezi obéma plochami. Tato zména mize byt zdrojem vnitiniho buzeni pti chodu
stroje.
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