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A kényszerszinkron-szerkezetek felépitése (Borg-Warner tipus) re—
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kapcsolokormok

szinkrongyrd

szinkronagy

kapcsoldhuvely

fogaskerék

kdzpontositd mechanizmusok
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A szinkronszerkezet kapcsolasi folyamat szakaszai [1]
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A reteszel6 mechanizmus méretezése (kozelitd) re—
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A szinkronkupon ébredé érintdiranyu erd:
Fax

sina

F,=puN;y = p

A kapcsolokdérmokon a megcsuszas hatarhelyzetében:
Foy = stin[)’} o F Fox

F, = Nycosf £~ tgp
A reteszelés feltétele: M, > M;
k> 1pF:
Fax Fax
Tl Sina bigp
rpsSina
t >
9B > =,

A reteszelés szempontjabdl a tompabb korom
kedvez6bb, a kapcsolasi folyamat tovabbi lefutasa
szempontjabol pedig a hegyesebb. Jellemz6 értékek:

a = 6-8° > arctg(u), az onzaras elkerulésére
B =46 —64°, a lehetd legkisebb, ami még reteszel
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Modell jellemzbk és feltételezések prappm—
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Modellezett rendszerelemek: behajté oldali redukalt inercia (forgas)

Feltételezések:

Modell bemenet:;
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kihajté oldali redukalt inercia (forgas)
tolokerék (haladé mozgas)

egyszerisitett, forgasszimmetrikus rendszerelemek
a kapcsolasi folyamatot négy f6 részre osztjuk

csak uresbdl torténé kapcsolast modellezlnk

a surlédasi veszteségeket elhanyagoljuk

axialis kapcsolbéerd
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A rendszerallapotok és allapot atmenetek meghatarozasa pre—
1. Ures allas
fiiggetlen ki- és behajto ¥ < . (tolokerék visszahuizasa)
a tolokerék eléri a oldal, ill. tolokerék mozgas N
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2. szinkronizalas JRe | 4. bekapcsolt allapot
surlodasi nyomaték ,' alakzaro kapcsolat,
csatolasa, allo tolokerék / ! allo tolokerek
/
/ \
(id6 el6tti / \  (kOztes allasbdl
- acy ! \ torténé kapcsolas)
visszahuzas) » <

3. fokozat bekapcsolasa végs6 tolokerék-
surlédasi nyomaték pozicio elérése

csatolasa, mozgo tolokerék

a fordulatszam-
kilonbseég
kiegyenlitbdése
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Mozgasegyenletek az 1. allapotban (Ures allas)

$5=0 J+mr2, 6,
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Mozgasegyenletek
]1é1 = M,
(J; + mjrkz)éz = —M;;
ms3S3 = F3

Kiegészitd egyenletek

M1,2 - 0
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Mozgasegyenletek a 2. allapotban (szinkronizalas) po——

S3:Sszinkr
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Mozgasegyenletek
]1é1 = M,
(J; + mjrkz)éz = —M;;
§3=0

Kiegészitd egyenletek

UTy
sina

M, = Sgn(éz - 91)

F3

2
1+e o4

sgn(u) =~
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Mozgasegyenletek a 3. allapotban (fokozat bekapcsolasa) po——
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Mozgasegyenletek

]1é1 = M1,2

(J; + mjrkz)éz = —M;;

m3§3 = F3
— e Kiegészit6 egyenletek
M,
) -\ UT
M, = Sgn(92 - 61) sinpclx E
2
Fs Sgn(u) ~ l+e-0u
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Mozgasegyenletek a 4. allapotban (bekapcsolt allapot) Fr——
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Mozgasegyenletek

]1é1 = M1,2

(J; + mjrkz)éz = —M;;

.§3 — 0
o | R e s
Kiegészitd egyenletek
M
! S3 = Spmax = CONSt.
Ml,Z = d(92 - Hl) + kf(ez - Hl)dt
Fom—m—» |e-=== \ J
¥
| F3 deformacio
S3=Smax mentes helyzet
az allapot
kezdetén
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A modell implementalasa MATLAB/Simulink kornyezetben

theta_dot_1
1 theta_1
~theta_dot_1~ W_1_2- Theta_dot_1 5
Convert ol
| onve » theta_dot_1 theta_1
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<theta_dot_2> Abs  Compare Detect Data Type Conversion aliapot ! Jiiapot ] M_1_2
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B Function Block Parameters: Integratorl =

Integrator Integratort

Integrator

Continuous-time integration of the input signal.

Parameters

External reset: [Iwel hold v]

Compare

To Constant Initial condition source: [mtema\ v]

Initial condition:

i}

!

Compare
To Constantt

] Limit output
Logical Upper saturation limit:

Operator
inf

Lower saturation limit:

thets_dot_1

e it
. b »
thets_dot_2 d + [7] Show saturation port
_ themdot2 |

[7] Show state port

Absolute tolerance:

auto

thets_1-thets_2
Integrator 3ai
Compars g Gain1

To Censtant Aadl Q9 oK ] Cancel Help Apply

7] Ignore limit and reset when linearizing -

Resetting the State
The black can reset its state to the specified initial condition based on an external signal. To cause the block to reset its state, select one of the
External reset choices. A trigger port appears below the block's input port and indicates the trigger type.

Input

—» 1 Output
Fezet -
— = f =

Integratar

» Select risingto reset the state when the reset signal rises from a zero to a positive value or from a negative to a positive value.
» Select falling to reset the state when the reset signal falls from a positive value to zero or from a positive to a negative value.
» Select either to reset the state when the reset signal changes from a zero to a nonzero value or changes sign.
—Pp = Select 1evel to reset the state when the reset signal is nonzero at the current time step or changes from nonzero at the previous time step to
zero at the current time step.
—P = Select lewvel holdto reset the state when the reset signal is nonzero at the current time step.
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Az allapotgep implementalasa p——

l

ures_allas
entry: allapot=1;

[5_3==s_szinkr]

szinkronizalas bekapcsolt_allapot
en: allapot=2; du: allapot=4;

[kiegyenlitodes==1] Contents of:  szinkronszerkezet/allapotgep
[5_3==s5 _max] :
- - Mame Scope Port Resolve Signal DataType
[ ]allapnt Cutput 1 r double
fokgzat_bekapcsolasa [t ]klegyenllb:udes Input 1 double
dUFIﬂQ: Ei||'c'1ﬂ0t:3; [ ] Input 2 double
[ ]s szlnkr Parameter double
[ ]s max Parameter double
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Modell paraméterek

J 1=1; % [kogm™2] behajto oldali inesrcia
J _2=5; % [kgm™Z2] kihajtd oldali inercia
m 7=1000; % [kg] Jarmitdmec

r k=0.315; % [m] gordilesi sugar

m 3=2; % [kg] tolokerek tdmedg

F_3=1000: % [N] kapcsolosrd

8_sezinkr=8e-3; % [w] szinkronizalasi helyzet
5 max=15e-3; % [m] max. bekapcsolt helyzet
mu=0.1; % [-] surlodasi tenye=zo

E mu=45=-3; % [m] surlodasi kizepsugar
alpha=8*pi/180; % [rad] s=zinkron félkupszdg

k=1leg; % [Mm/rad] kapcsoloszerkezet merevseg
d=1e3; % [Nms/rad] kapcsoloszerkezet csillapilitas

g8igma=1000; % [-] =sigmoid formatényezd
rad/s] kezdeti behajtd oldali szdgschesseg

rad/s] kezdeti kihajtd oldali szdgsehesség
[m] ke=zdeti toldokerék pozlcid

theta_dut_l_D=15DD*2*pifED; %
theta_dnt_E_D=1DDD*2*pifED; %
5_3_D=D; %

L
L
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Megoldo beallitasok

ANz
: maX|maI|s elmozdulason

Solver: ode45 (Dormand-Prince) |E|
Relative tolerance: | 1e-3

5 Absolute tolerance: | auto

klmarad a 3. allapot\N9 SRR

Solver: ode15s (stiffMDF) |E|
Relative tolerance: | 12-9
Absolute tolerance: |auto
Maximum order: 5 |E|
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