Volba pohonné jednotky pomoci poé€itacového
programu

Jednim z nejcasté&jsich problémuU pfi Feseni nového modelu s elektropohonem je spravna
volba pohonné jednotky: je tfeba urcit vhodny typ motoru, vrtuli, napéti a kapacitu
baterie, regulator.

Nejjednodussim zplsobem je "klonovani" néjaké jednotky, ktera se jiz v praxi osvéddila.
Kdyz ale tato moznost nepftichazi z rliznych divodt v Gvahu, je tfeba pracovat
samostatné.

Spravna volba soucasti pohonu neni jednoducha a neda se délat bez patricnych znalosti.
Rozdil mezi spalovacim motorem a elektromotorem je v tomto smyslu zasadni:
nespravné pouzity spalovaci motor zkratka nebude fungovat. Nespravné navrzeny
elektropohon snese hodné ale opravdu jen zdanlivé. Bud' totiz neni vyuzit optimalnim
zplUsobem anebo - v horsim pfipadé - dojde ke zni¢eni jeho nékteré soucasti.

Hodnoty, které udavaji vyrobci ve specifikacich motord, jsou jen velmi orientacni a je
potfebné s nimi zachazet velmi opatrné. To se tyka zejména doporucenych vrtuli.
Alespon Castecna znalost véci namisto pouhého prevzeti dat z tabulek je tedy ku
prospéchu a vyplati se - a Casto i financné.

Volba vykonu motoru

PFi navrhu je v prvni fadé potfebné stanovit presné zadani toho, co se od pohonné
jednotky oCekava. Zaklad navrhu vhodného pohonu zavisi v zakladé pouze na dvou
"veli¢inach":

1. hmotnost modelu
2. pozadovany zplisob letu

Kromé toho je ovsem Casto vhodné nebo nutné vzit v potaz i dalsi fakta, ktera se Casto
nedaji zcela presné popsat:

- pozadujeme mensi nebo vétsi vykonovou rezervu?

- chceme model co nejvykonngjsi a co nejlehci?

- naopak, chceme létat na jedno nabiti co nejdéle a model mize byt trochu t&z&i?
- jaké baterie se vlastné do modelu vejde rozmérové?

- jak velkou vrtuli je mozno pouZzit aby "neSkobrtla" o zem?

- jaké soucasti uz mame doma mizeme je tedy pouzit?

- atd.

Solidni vyrobci udavaji maximalni vykon motoru. To je hodnota, se kterou se da dobfe
pracovat.

Na zakladé hmotnosti motoru a poZzadovaného zpflsobu letu pak mzeme velmi snadno
spocitat potiebny vykon z nasledujiciho prehledu:

100-140 W na kg ... minimalni vykon vhodny pro modely typu slow a park flyer
140-180 W na kg ... modely s malym pFebytkem vykonu: trenéry, pomalé
makety

180-220 W na kg ... modely pro zakladni akrobacii, rychlé makety

220-260 W na kg ... modely pro akrobacii, rychlé modely

260-300 W na kg ... modely pro 3D akrobacii, dmychadla

300-400 a vice W na kg ... modely pro neomezenou akrobacii

Jak je vidét, jedna se dost hrubé odhady (zdroj: www.modelflight.com.au)




Pfiklad: Model ZOOM 4D, hmotnost cca 500 gramﬁ. Zvolime vykon 260W/kg, takze
budeme potfebovat 260 x 0,5 = 130W.

V tomto okamziku jiz mtzeme zvolit néktery motor z téch, které pozadovany vykon
mohou podat a tim v podstaté vypocty skoncit. Ale nemusime.

Pro upresnéni zbytku pohonné jednotky je vhodné pouzit néktery pocitaCovy program
typu "motocalc".

Reseni pohonné jednotky pomoci programu.

Déla se ,,nepfimym-* zpﬁsobem, ktery je v technické praxi ale naprosto bézny: zvolime
nékteré zakladni rozméry (data) a dalsim vypoctem spravnost volby kontrolujeme. Kdyz
vysledky nevychazi, volime znovu ale uz vime, co je potfebné upravit a v jakém smyslu.

V nasem pripadé to vypada tak, Ze zvolime napéti pohonné baterie, typ motoru, vrtuli.
Pomoci programu pak vypocteme potirebny proud, ktery musi baterie dodavat a zjistime
zhruba rychlost modelu. Podle proudu snadno uréime potfebnou kapacitu baterie,
velikost regulatoru. Ovérime zda vypoctena rychlost odpovada zhruba predpokladané.

Kdyz to nevychazi, vratime se zpatky a vSechno opakujeme.

Vlastni vypocet se déla automaticky: motory, vrtule, akumulatory a jejich vlastnosti
najdeme v databazi, ktera je soucasti programu a pro zvoleni jejich typu staci jen
kliknout.

Poznamka: programy bézné obsahuji v databazi vrtuli i jejich koeficienty. Na jejich
zékladé je mozno zjistit staticky tah. Staci zadat do okénka otacky vrtule a tah se
okamzité spocte. Jakékoliv "tahoméry", které jsme stavéli, jsou sice hezké ale zcela
nepotrebné.

Programl pro vypo&et pohonné jednotky je celd fada. V3echny pracuji i vypadaji velmi
podobné. V3echny jsou totiz zalozeny na pracovnim diagramu motoru.

Program, ve kterém jsou zpracovany motory Dualsky Xmotor, napsal pan Louis Fourdan
z Francie. Soucasna verze ma oznaceni 3.05.

- program stahneme

- program nainstalujeme (je v souboru ZIP, staci "rozzipovat" do predem pripraveného
adresare).

- program spustime kliknutim, na soubor s koncovkou EXE. Pro zjednoduSeni obsluhy
je také mozno vytvorit zastupce na plo3e.

Postup vypoctu
Zkusmo zvolime nasledujici tdaje (viz ¢ervené popisky v obrazku)

1. pohonnou baterii (jeji napéti)

2. regulator (Gdaje nejsou kritické, obvykle staci ponechat to, co je jiz v programu
vloZeno)

3. typ motoru

Jednotlivé typy baterii, regulétorfl a motorQ staci vybrat z nabidky programu.

PFiklad: Podle tabulky motor{ zvolime motor XM2830CA-12 a baterii LiPol 3S.

V tomto okamziku se jiZz na obrazovce objevi vykonové kfivky motoru. Jiz v tomto
okamziku z diagramu vycteme, ze
- Nejvyssi Géinnost mize byt cca 75% pfi proudu cca 7,5A.

- Nejvyssi vykon mize byt cca 115W pfi proudu cca 20A.

4. Pokud pouzijeme pFevodovku, zadame prevodovy pomér a ucinnost.



5. Zkusmo zvolime vrtuli (vybereme z knihovny vrtuli). V nasem pfikladu jsme zvolili
vrtuli GWS EP9050-DD (tj. GWS 9x5). Pracovni body se zvolenou vrtuli se pohybuji
po kFivkach charakteristik motoru. Je mozno odecist pFislusny proud, vykon,
uc€innost. Zmeénou vrtule se zméni poloha pracovniho bodu na kFivce.

Cervena kfivka v hornim obrazku udava adinnost, ¢ervena kfivka v dolnim obrazku
vykon. Krouzky na Cervenych kfivkach nyni zobrazuji pracovni body motoru se zvolenou
vrtuli. Okamzité vidime, Ze motorem protéka proud cca 10,5A (vodorovna osa graft).
Motor pracuje s acinnosti, ktera se blizi maximu. Pfikon motoru je cca 110W a vykon cca
85W. Motor ma jesté velkou vykonovou rezervu. Podle max. proudu je mozno zvolit i
velikost baterie. Aby nebyla pfilis zatéZovana, stacila by baterie o kapacité cca 1000 mAh
- zatizeni bude cca 1C. S ohledem na zvysSeni doby letu, snizeni naméhani baterie,
moznost pouziti vétsi vrtule atd. budeme asi volit baterii vétsi kapacity.

Poznamka: Z diagramd je jasné vidét, ze pFi zvySovani proudu (zvétSovanim
prdmeéru vrtule) v oblasti kolem 20A se jiz vykon prakticky nezvy3suje, zato
prudce klesa ucinnost: z motoru timto zpiisobem vétsi vykon nedostaneme, zato
se vyrazné hreje.

S vysledkem asi spokojeni nebudeme, vykon je mensi nez 130 W. Rychlost odvozena
pouze z geometrie vrtule (stoupani) je 63,5 km/hod. Rychlost modelu bude mensi, da se
oCekavat v rozumné velikosti. Podle naseho méreni leti uvazovany model v horizontalnim
letu na plny plyn rychlosti cca 50 km/hod.

V prvni fadé je mozno zvétsit primér vrtule, pouzijeme napf. GWS 10x6 (vratime se

v postupu vypoctu na bod 5). Vykon se zvysi na cca 100 W za cenu zvy3eni proudu a
mirného snizeni Gcinnosti. Rychlost se mirné zvysi.

Vykon sice jesté nedosahuje pozadované velikosti ale uz moc nechybi a pokud tfeba
takovy motor doma mame, stoji za vyzkousSeni.

Podle zjisténé velikosti proudu je nyni mozno korigovat i volbu regulatoru a baterie.

Cely postup mizeme oviem libovoln& opakovat, mizeme ménit jednotlivé dily pohonu a
to tak dlouho, az dosdhneme pozadované parametry. Postup je velmi jednoduchy, rychly,
nemusi se nic opakované zapojovat, méfit, odhadovat atd.

Pro nas pfiklad mizeme pro dosazeni vy3siho vykonu pouzit napf. "rychlejsi" motor XM-
2830CA-10 nebo néktery z motorl XM-2834CA a cely postup opakovat.

Na obrazovce jsou vycislena i daldi vysledna data. Néktera z nich pouze opakuji to, co
jsme vycetli v diagramech, jina data poskytuji dodatecné informace. Pro zakladni navrh

nemaji zasadni vyznam a pro stru¢nost se jimi nebudeme zde zabyvat.

9. Navrzenou pohonnou jednotku vyzkouSime v letu.
MUzeme se pokusit ménit primér vrtule, ale jen opatrné a v malém rozsahu.

Stoupani vrtule je mozno ménit a zkouset ve vétsim rozmezi. Optimalni velikost stoupani
vrtule zavisi na rychlosti modelu. Déle je stoupani také Castecné véci pozadovaného
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zpusobu letu a je proto vhodné overit jeho velikost zkusmo.
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