
V i š e m o t o r n i   p o g o n i   s a   k r u t o m   
m e h a n i č kom  v e z o m   p o g o n s k i h    v r a t i l a

• Apsolutno kruto mehanički povezani pogon
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Pogonski bubanj transportera sa gumenom 
trakom sa dva motora
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Blok dijagram višemotornog pogona sa krutom 
mehaničkom vezom
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Ekvivalentni blok dijagram višemotornog pogona sa 
krutom mehaničkom vezom
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Kruto mehanički povezani pogoni sa 
zupčastim prenosom
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ZazorZazor
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Pogon sa zupčastim prenosomPogon sa zupčastim prenosom
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Sistem jednačinaSistem  jednačina
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Blok dijagram regulisanog pogona sa zupčastim 
prenosom
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Ponašanje pogona bez zazora brzinePonašanje pogona bez zazora - brzine
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Ponašanje pogona bez zazora momentiPonašanje pogona bez zazora - momenti
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Ponašanje pogona sa malim zazorom brzinePonašanje pogona sa malim zazorom - brzine
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Ponašanje pogona sa malim zazorom momentiPonašanje pogona sa malim zazorom - momenti

 

1.5

2.0

me

0.5

1.0

[%
]

-0 5

0.0

0.5
mc

1 5

-1.0

-0.5

0 50 100 150 200 250
-2.0

-1.5

Kruta mehanička veza 14

Vreme [s]



Ponašanje pogona sa malim zazorom i četiri puta 
većom konstantom viskoznosti - brzine
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Ponašanje pogona sa malim zazorom i četiri puta 
većom konstantom viskoznosti - momenti
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Pogon obrtne platformePogon obrtne platforme

Rotorni bager SRs2000
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Raspored pogona obrtne platforme
primer bagera SRs2000
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Programski radProgramski rad
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Upravljačka struktura pogona kružnog kretanja bagera

Blok za kontrolu Pogon 1- izmereni Q

Upravljačka struktura pogona kružnog kretanja bagera
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Analiza ponašanja platforme pri 
kružnom kretanju

Podela na podsisteme:
1. Podsistem pogon 1 koji je povezan sa platformom zupčastim prenosom
2. Podsistem pogon 2 koji je povezan sa platformom zupčastim prenosom
3. Podsistem pogon 3 koji je povezan sa platformom zupčastim prenosom
4. Podsistem platforme4. Podsistem platforme
5. Podsistem konstrukcije na platformi
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Struktura modela pogona kružnog kretanja 
bagera
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Potrebne jednačinePotrebne jednačine
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Momenti međuvezaMomenti međuveza

( ) ( ) 1 3ci i mi pl mi plm C B iθ θ ω ω= ⋅Θ − + − = ÷

( ) ( )cpl k k pl k k pl km C Bθ θ ω ω− = − + −
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Blok dijagram modela - pogoni
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Blok dijagram modela – platforma i 
konstrukcija 
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