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Cwiczenie HP6

Charakterystyka bezwymiarowa
przektadni hydrokinetycznej

1. Wstep

Przektadnia hydrokinetyczna jest hydraulicznym pésp nagdowym o ruchu
obrotowym, ktory stay do zmiany wartéci momentu obrotowego i gakosci katowej.
Przektadnie o specjalnej konstrukcji realigujpwniez zmiarg zwrotow tych wielkdci.
Do transmisji energii poradzy watem wejciowym i wyjsciowym przektadni jest wykorzys-
tywana energia kinetyczna cieczy roboczej. Zazwjyjezsa ng olej hydrauliczny.

Przektadnie hydrokinetyczne charakteryzsje zdolngcia do samoczynnego dostoso-
wywania wartéci przetoenia do zmian warkei momentu obeizajacego wat wyciowy.
Zmiany przetaenia odbywaj sic w sposob aigty.

Celem ¢wiczenia jest zapoznanie studentéw z buglow dziataniem przektadni
hydrokinetycznej oraz spaidzenie przez nich charakterystyki bezwymiarowejeptadni
na podstawie wynikow odpowiednich pomiaréw. Chagjdtyle bezwymiarow stanowi
wykresy zalenosci wielkosci charakteryzujcych wiasnéci przektadni od jej przel@nia
kinematycznego, zamieszczone na wspoélnym rysurpgatrz pkt. 6.

2. Budowa i dziatanie przektadni hydrokinetycznej, podgtawowe pogcia i zaleznosci

Schemat prostej jednozakresowej przektadni hydetiaznej, wyizolowanej "mslowo” z
uktadu napdowego, jest przedstawiony na rys. 1. Przekladaka tsktada si z trzech
zasadniczych elementow: wirnika pompy wirowej (Iyiinika turbiny (2) o pokrywagych
si¢ osiach obrotu oraz wspétosiowego z nimi nieruchgoneirnika kierownicy (3). Razem
posiadag one zwykle ksztalt zbiony do torusa wypetnionego ciecKazdy z wirnikdw jest
wyposaony w topatki (patrz rys. 3). Sta one do zmiany wektora gtkosci cieczy roboczej
przeptywajicej przez kanaly midzylopatkowe, a tym samym do zmiangdp cieczy.
Zmianom du towarzysz reakcje cieczy na topatki wirnikéw, czego efektgst powstanie
na kadym z nich momentéw obrotowych.

Wirnik pompy (1)

Wirnik turbiny (2)

Wirnik kierownicy (3)

Wiruj gca obudowa
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Rys. 1. Schemat przektadni hydrokinetycznej jedkezowej
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Wat wegciowy przektadni o konstrukcji odpowiadag] schematowi wg rys. 1 jest
pofaczony z wirnikiem pompy za pomscwirujacej obudowy. topatki tego wirnika
wymuszag cyrkulacg cieczy roboczej w przektadni. Naptije w nim zamiana energii
mechanicznej ruchu obrotowego doprowadzanej do wajtciowego na energikinetyczr
cieczy. Wat wyjciowy przektadni jest patzony z wirnikiem turbiny. Energia kinetyczna
cieczy jest na topatkach tego wirnika ponownie zmaina na energimechanicza ruchu
obrotowego. Kierownica jest elementem nigdtlym do realizacji zmiany wagoi momentu
obrotowego pomidzy watem wejciowym i wyjsciowym przektadni. Ma ona rowrieksztatt
wirnika, jest jednak nieruchoma. Ciecz przephaga] pomedzy topatkami kierownicy
podlega zmianie gglu w wyniku zmiany linii dziatania wektora ggtkosci wymuszonej przez
zakrzywienie topatek. Moment, ktory powstaje naalb@ch kierownicy, jest przenoszony
przez tuleg kierownicy na nieruchome elementy zabudowy przairkta

Przela@enie kinematyczne przektadni hydrokinetycznej jestiniowane jako stosunek
predkasci katowej m, watu wygciowego (watu turbiny) do pdkasci katowejm, watu wegciowego
(watu pompy), lub jako stosunek odpowiaggich im pedkosci obrotowych B, n:

1)

Przetaenie dynamiczne przektadni jest definiowane jakswshek momentu obrotowego
Mo, ktéry jest przekazywany z walu wgjowego przektadni do dalszej gei ukiadu
napzdowego (patrz rys. 1), do momenty Nagdzapcego wat wejciowy:

. _ M,
i =—2 2
v (2)

Réwnowaga przekfadni hydrokinetycznej w ustalonymhu obrotowym wymaga, aby
suma momentow zewtrznych dziatajcych na elementy przektadni (patrz rys. 1) bylaméw
zeru:

M,+M,-M,-3ZM, =0, (3)
gdzie: M — moment reakcyjny dziakgy na kierowni¢ od jej zamocowania,

M — suma momentow oporéw wiasnych przektadni, tafghmomenty oporéw
tarcia My, Mz, Mz w utozyskowaniach watdéw i uszczelnieniach obrotowych
oraz moment oporéw wentylacyjnychMvirnika pompy i padczonej z nim
wirujacej obudowy.

Wyznaczajc z zalenosci (3) moment
M, =M, +M,-3M, (4)
I uwzgledniajgc otrzymane wyrzenie w zalenosci (2), ma@na stwierdzi, ze przetaenie
dynamiczne przekfadni hydrokinetycznej opisuje zabé&¢

i, =1+ Ma=2M, (5)
1
W przecetnych warunkach pracy przektadtil, << M;, zatem mena przyj¢, ze
. M
i 01+ —2. 6
o D1+ (6)

1

Transmisji energii przez przektadnitowarzyszy rozpraszanie energii. Jego gdwn
przyczyry Sa opory przeptywu cieczy przez kanaty etizytopatkowe wirnikbw. Moc B
odbierana z watu turbiny jest w zygku z tym mniejsza od mocy;Nloprowadzanej do watu
pompy. Stosunek tych mocy przedstawia sprawogolm przektadni

n:&:—MZ[QJZ. (7)
Nl Ml m*')1

tatwo stwierdzt na podstawie zateosci (1), (2) i (7), ze sprawné przektadni

hydrokinetycznej mazna wyraz¢ nastpujaco:



n=iq . 8
Moment M, niezledny do napdzania wirnika pompy przekfadni hydrokinetycznegtje
proporcjonalny do ¢stasci cieczy roboczejp, drugiej potgi predkosci katowej w; tego
wirnika i piatej potgi jego wymiaréw geometrycznych. Wynika to z zaleci opisuacych
przeptyw cieczy przez wirniki maszyn wirowych orawarunkOow podobigstwa
dynamicznego przeptywu przez wirniki. Przeptyw eigcoboczej przez wirniki przektadni
hydrokinetycznej jest podobny pod wedgm dynamicznym przy #dych - byle dostatecznie
dwzych - wartdciach pedkosci katowej wirnika pompy i rénych obcazeniach watu
wyjsciowego momentem M jezeli wartg¢ przelaenia kinematycznegoy iprzektadni
pozostaje taka sama. Wspomniawyzej proporcjonaln& mazna w zwazku z tym zasipic¢
rownaicia wprowadzajc wspotczynnik proporcjonaldoi Ay 0 wartgci zaleznej od przeteenia
kinematycznego, zwany bezwymiarowym wspoétczynnikmmomentu:

M= Ay (iy ) [ [Go? (D°. (9)
gdzie: D —sérednica czynna przektadni, ktdpest nazywana najwkszasrednica przeptywu
cieczy roboczej w wirniku pompy.

Konkretna przektadnia hydrokinetyczna jest przysteena do pracy z oks®na ciecz
roboca, ktorej g:stas¢ zmienia st znikomo w wyniku zmian temperatury. W polskiegtaturze
jest w zwazku z tym stosowany wspoétczynnik momentu(if), ktory w jednostkach
podstawowych uktadu S| posiada wymiar fizyczny egadzny do wymiaru ¢stasci. Przygte
jest jednak przedstawianie wymiaru tego wspotczyamak, jak w porriszej zalenosci:

kg
fu=PRAy |25 |- 10
M P M [m?’radz} ( )
Moment obrotowy niezitiny do napdzania wirnika pompy przektadni hydrokinetycznej
mozna zatem okrgi ¢ na podstawie zateosci:

Mlsz(ik)molz[DE)' (11)

Nalezy zauway¢, ze w przypadku konkretnej przektadni hydrokinetygzne danych
wymiarach geometrycznych - wastowspotczynnika momentu pozostaje taka sama przy tej
samej wartéci przetoenia kinematycznego. Wakto momentu obrotowego na wirniku
pompy zaley wtedy wyhcznie od drugiej pegi predkosci katowej tego wirnika, a wic
od prdkosci obrotowej silnika lub podzespotu uktadu ndpwego napdzapcego wat
wejsciowy przekitadni. Przebieg zal@osci wspétczynnika momentu od wasth przelazenia
kinematycznego charakteryzuje zatem jednoznaczriekjfadn¢ pod wzgédem wartdci
momentu nieztdnego do nagzania jej walu wdpiowego przy danym przeteniu
kinematycznym.

Zaleznos¢ (6) wskazuje,ze przetaenie dynamiczne przekiadni hydrokinetycznej jest
wigksze od jednai w takich warunkach ruchu przektadni, przy ktdryewrot momentu
reakcyjnego M dziatapcego na kierownig od jej zamocowania jest taki sam, jak zwrot
momentu M nagdzapcego wat wejciowy. Przetgenie dynamiczne agja najweksz
wartcsé igmax Przy przetaeniu kinematycznymyi= 0, kiedy wirnik turbiny jest zatrzymany
(w2=0). Wartd¢ igmax jest nazywana wspotczynnikiem transformacji pradki. Zmniejszenie
wartasci momentu M odbieranego z watu w§giowego powoduje wzrost gakosci katowej
wirnika turbiny i zwekszenie wartéci przetazenia kinematycznego. Towarzyszy temu spadek
wartasci momentu reakcyjnego Mdziatapcego na kierownig i zmniejszenie wartmi
przetazenia dynamicznego. Wakd przetaenia kinematycznego, przy ktérym moment
reakcyjny My oshga wart@¢ rOwrg zeru i nasipuje zrOwnanie wartei momentu M
napzdzapcego wirnik pompy i momentu Modbieranego z wirnika turbiny, jest nazywana
przetlazeniem kinematycznym smgniccia is. Przetaenie dynamiczne przektadni jest wtedy
rowne jednéci: ig =1. Punkt na charakterystyce przektadni odpowisyajprzetaeniu
kinematycznemu spggniccia jest nazywany punktem spgniccia. W przedziale wartgi



przetazenia kinematycznego mniejszych od przelua kinematycznego smgniccia is
zwrot momentu M jest zgodny ze zwrotem momentu vespwego M. Wartc¢ przetazenia
dynamicznego jest wtedy wgkisza od jednai. W zakresie warkei przelazenia
kinematycznego wkszych od s zwrot momentu reakcyjnego Mw przektadni
hydrokinetycznej jednozakresowej jest przeciwny z@arotu momentu wegiowego M.
Przet@enie dynamiczne przektadni jednozakresowej jest ex@ds mniejsze od jedfm, a jej
sprawng¢ szybko maleje wraz ze wzrostem przeloia kinematycznego.

Poprawe sprawndci przektadni hydrokinetycznej w zakresie wado przetazenia
kinematycznego wkszych od przetzenia kinematycznego spignigcia mana uzyska,
jezeli osadzi s wirnik kierownicy wzgkdem nieruchomej tulei za gednictwem spragta
jednokierunkowego — tzw. wolnego kota. Otrzymujewsbdwczas przektadaidwuzakresow,
ktéra mae pracowé w tzw. zakresie przektadni lub w zakresie spgta, w zalenaosci
od wartdci realizowanego przetenia kinematycznego — patrz rys. 2.

Wirnik pom
Wirnik turbiny
] Wirnik kierownicy
w, M, M3 w, -M, M,
N1 72— = N2 /\
b N
‘ r)'Mtz
Tuleja kierownic

Sprzegto jednokierunkowe
(Wolne koto)

Rys. 2. Schemat przektadni hydrokinetycznej dwuzsbavej

Sprzgto jednokierunkowe teoretycznie te przenosi z wirnika kierownicy na nieru-
chonmy tuleje wytacznie moment o zwrocie przeciwnym do momenty Moment reakcyjny
M3, ktory dziata od spegta na kierownig, maze w zwizku z tym mi€ albo zwrot zgodny
z momentem N — gdy warté¢ przelaenia kinematycznego jest mniejsza od przehia
kinematycznego spggniccia iks, albo warté¢ teoretycznie rowa zero, gdy i, 2i.

W zakresie wartei przetaenia kinematycznego wkszych od s wirnik kierownicy obraca
si¢ swobodnie wzgldem tulei zgodnie ze zwrotemepkaosci katowej wirnika pompy. Opory
tarcia w sprzgle jednokierunkowym powoduijjednak,ze w rzeczywistéci na kierownie
dziala wowczas moment reakcyjnysM zwrocie przeciwnym do momentu ;Male o
znikomej wartdci. Przektadnia pracuje wtedy z przedaiem dynamicznym praktycznie
rownym jedndci, podobnie jak sprgto hydrokinetyczne. Ten zakres pracy przekfadni
okresla sk jako zakres spegta. Podczas pracy w tym zakresie, kiedy w&rgorzetoenia
kinematycznego zbila skt do jedndci, wartgé¢ momentu obrotowego niezinego do
napzdzania wirnika pompy i przekazywanego rpsie na wirnik turbiny szybko maleje.
Opory wtasne przektadni dwuzakresowejgsaia wtedy wart@¢ porownywalm z momentem
M; nagdzapcym wat wefciowy, a wartéci przelwenia dynamicznego i Spravwstd
przektadni dza do zera. Najwiksza warté¢ przetaenia kinematycznego, k#rmaoze
osihgna¢ przektadnia dwuzakresowa, jest w zmku z tym nieznacznie mniejsza od jegkio
— analogicznie jak w przypadku spgta hydrokinetycznego.



3. Obiekt badan

Obiektem bada jest przektadnia hydrokinetyczna dwuzakresowa tezvretrznego
pierscienia prowadzcego ciecz, o ptaskich skwych topatkach wirnika pompy i turbiny.
Pomystodaws i autorem tego rozwrzania konstrukcyjnego jest drzinZbigniew Szydelski,
wieloletni pracownik Instytutu Pojazdéw PolitechiniWarszawskiej. Przektadnie takie byty
stosowane w uktadzie ngowym woézkéw widtowych produkciji Gliwickiego Przeelsiorstwa
Urzadzea Transportowych ZREMB. Przekiadnia mdeednie; czynra D=252 mm. Wygid
wirnikow przektadni jest przedstawiony na rys. 3.

Badana przektadnia pracuje przy catkowitym napeioieciecz robocz. Jest ri olej
hydrauliczny dostarczany przez zemany ukfad zasilaicy. Umazliwia on chiodzenie cieczy
roboczej w chtodnicy oleju oraz pozwala uzyske przektadni cinienie statyczne wigze
od atmosferycznego. Zapobiega to powstawaniu wkiadei kawitacji, ktéra obra sprawnéc
przektadni i mae powodowd uszkodzenia wirnikdw w wyniku korozji kawitacyjnej

Rys. 3. Elementy badanej przektadni hydrokinetygzne
1 — wirnik pompy, 2 — wirnik turbiny, 3 — wirnik &ownicy,
4 — sprzgto jednokierunkowe, 5 — wiraga obudowa przektadni

4. Stanowisko badawcze

Badana przektadnia hydrokinetyczna jest umieszczoaa stanowisku badawczym,
ktérego ogdélna budowa jest przedstawiona na rys. 4.

Rys. 4. Stanowisko badawcze
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Przektadnia hydrokinetyczna (1) jest ndpana silnikiem elektrycznym (2), ktérego wat
jest pohczony z watem weégiowym przektadni (watem pompy) za pomowatu przegubo-
wego. Wat wyjciowy przektadni (wat turbiny) jest pgdzony watem przegubowym z watem
elektrycznej maszyny hamigej (3). Obie maszyny elektryczng maszynami mdu statego
zasilanymi i sterowanymi za pompauktadow tyrystorowych. Uklady te umliwiaja
regulacg wartasci predkosci obrotowe] watu silnika naglzapcego przektadmii wartcsci
momentu odbieranego z watu \egjowego przektadni przez maszynamugca. Korpusy obu
maszyn elektrycznychaszamocowane obrotowo i pmizone za pomacramion reakcyjnych
z czujnikami sity (4). Pozwala to okglet wart@¢ momentu nagdzapcego wat pompy i
momentu odbieranego z watu turbiny badanej przektad ustalonych warunkach ruchu
stanowiska. Momenty teagowne pod wzgldem wartéci momentom reakcyjnym dziatgj
cym na korpusy maszyn elektrycznych, aczkolwielegikznie skierowane. Warlo predkasci
obrotowych maszyn elektrycznych svyznaczane na podstawie pomiaru liczby impulséw
emitowanych w okrdonych przedziatach czasu przez czujniki zwane dakami (5, 6).

Integralr czgscia stanowiska jest pulpit sterowniczy (7) wypasay w ekran dotykowy.
Na lewo od ekranuasumieszczone na pulpicie dwie pary przyciskow: [Bta przycisk
zielony i ,Stop” - przycisk czerwony. Sta one do wdczenia kBdz wytaczenia zasilania
silnika nagdzapcego przektadri (,Pole nagdu”) i maszyny hamuagej (,Pole odbioru”).
Stan whczenia lub wydczenia kade] z maszyn jest sygnalizowany odpowiednimi
komunikatami wywietlanymi w gornej cgici ekranu dotykowego. Powrgj ekranu znajduje
sig czerwony przycisk awaryjnego wgizania zasilania elektrycznego stanowiska. Jego
uzycie jest dopuszczalne tylko w przypadku zaistr@enebezpiecznej sytuacji awaryjne;.

Wyglad ekranu dotykowego jest przedstawiony na rys. &.dKranie $ wyswietlane
wartasci nastpujacych wielkagci mierzonych lub obliczonych:

- momentuM; namdzapcego wat wejciowy przektadni (moment pompy) i qutkosci
obrotowejn; tego watu (pgdkos¢ pompy),

— momentuM, odbieranego z watu w§giowego przektadni (moment turbiny) igoikosci
obrotowejn, tego watu (pgdkosé turbiny),

— przeta@enia kinematycznegq oraz przetg@enia dynamiczneg przektadni.

SILNIK NAPEDU

| 9 W
Moment x k. Moment

turbiny POImipy

M2Nm 1_ —x ,_ g -.’M‘Imm

Predl_(oé(: - = Predkosc
turbiny = = pompy

obr/ = = obr/
n2 .—nir1 n1 800 '1—|i'1
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Rys. 5. Ekran pulpitu sterowniczego stanowiska adago



Ekran zawiera ponadto przyciski dotykowe, ktore uimoaja wprowadzeniezadanych
wartasci predkaosci obrotowejn; watu silnika napdzapcego przektadri— ,ZADAWANIE
PREDKOSCI” i momentuM, odbieranego z jej watu wWgiowego przez maszyrhamujica
— ,ZADAWANIE OBCIAZENIA”. Zadana warté¢ momentu M jest podawana jako procent
jego dopuszczalnej wada maksymalne]. Mgiwe jest dokonanie niewielkich zmian
wprowadzonych wartei za pomog przyciskow zwgkszenial lub zmniejszenig. Przycisk
~Pomiar” stizy do zapisania serii waoi mierzonych wielkéci w pameci masowej, ktér
nalezy podhczye do pulpitu poprzez ztze USB. Zmiany wartai predkosci np i momentu
M, mazna wprowadza dopiero po wywietleniu na tym przycisku numeru kolejnego
zarejestrowanej serii pomiaréw. Przycisk ,WYKRESJzgvala wywietli¢ na ekranie pulpitu
kontrolny wykres zalenosci ig(ix) w formie punktow odpowiadagych kolejnym seriom
pomiarow.

Schemat hydrauliczny uktadu zasileggo badas przektadng olejem hydraulicznym jest
przedstawiony na rys. 6.
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Rys. 6. Schemat hydrauliczny uktadu zasilania pexbk

5. Metoda i przebieg pomiarow

Podczas pomiarow w kolejnych seriachrsjestrowane warkgi wielkosci niezlegdnych
do wyznaczenia waroi przetaenia kinematycznegq braz odpowiadagych mu wartéci
przetazenia dynamicznegq,isprawnéci ogolnej przektadni i wspotczynnika momentuyf
Wielkosciami tymi si:

N1, N2- predkosci obrotowe wirnikdw pompy i turbiny przektadni,
M1 - moment nagdzapcy wat wirnika pompy,
M, - moment odbierany z wirnika turbiny.

Zmiarg wartdci przetazenia kinematycznego uzyskujee gpoprzez zmiag predkosci
obrotowe] n watu pompy i (lub) zmiaspy momentu M odbieranego z waltu turbiny przez
maszyr hamujca. Wskazane jest realizowanie jak najkgzych wartéci tych wielkaci —
sparéd mazliwych do uzyskania przy danym przeémiu kinematycznym. Nie wolno przy
tym przekracza maksymalnych wartei n; i M, dopuszczalnych dla stanowiska (podanych
przez prowadzego ¢wiczenie) oraz obgirac silnika elektrycznego nafdzapcego
przektadn¢ nadmierm moa. W przypadku pojawienia ¢ina pulpicie sterowniczym
ostrzeenia o przearzeniu silnika nalgy zmniejsz¢ wartaés¢ momentu M odbieranego



z walu turbiny. Zmiana warfci przet@enia kinematycznego dla kolejnych serii
pomiarowych powinna wynasikoto:
0,1, gdyi, O0+07]; 0,05, gdyi, O[07+09]; 0,02, gdyi, J[09+ 098] .

Wartas¢ przetaenia kinematycznegq=0 uzyskuje s w wyniku zatrzymania wirnika
elektrycznej maszyny hamigej za pomog hamulca ciernego. Wato predkosci obrotowej
n; wirnika pompy nie powinna ldymniejsza przy tym pomiarze od 600 obr/min i nievpma
przekracza 900 obr/min.

Wszystkie pomiary powinny kgywykonane w ruchu ustalonym podzespotow stanowiska.
Nadcgnienie (ponad énienie atmosferyczne) oleju opuszezajgo przektadrinie powinno
by¢ mniejsze od 0,04 MPa — patrz manometr ( ) wg BysSlemperatura oleju zasdaggo
przektadn¢ powinna by utrzymana w przedziale wasm 65+75°C. W przypadku wzrostu
temperatury ponad wad® dopuszczalp nalezy chwilowo przerwa pomiary, zmniejszy
do zera moment Modbierany z wirnika turbiny przez maszymamujca, zmniejszy
predkos¢ obrotows silnika nagdzapcego do okoto 1000 obr/min oraz skieréw chtodnicy
cze¢$¢ oleju podawanego przez pompkiadu hydraulicznego zasi@ego przektadri Po
obnizeniu sg temperatury oleju kontynuowgomiary.

6. Opracowanie wynikéw pomiarow

Na podstawie wartei predkosci obrotowych n, r, wirnikbw pompy i turbiny oraz
momentéw obrotowych M M, nagdzapcego wat wejciowy i odbieranego z watu
wyjsciowego przektadni, ktére zostaty zarejestrowankolejnych seriach pomiaréw, naie
wyznaczy odpowiadajce im wartdci:

— predkaosci katowych s, o,
przetazenia kinematycznegq, i
przetazenia dynamicznegq,i
wartasci wspotczynnika momentyyf
Obliczenia nalgy wykona wykorzystuac zalenosci podane w punkcie 2, przy czym
wartas¢ wspotczynnika momentu mna wyznacz§ na podstawie zataosci (11):
f= M,
M OJf |:ID5 .

Wyniki pomiaréw i obliczé nalezy umiescic we wspolnej tabeli. Na ich podstawie
wykona charakterystyk bezwymiarow badanej przektadni hydrokinetycznej. Stanpyui
wykresy zalenosci nastpujacych wielkaci charakteryzujcych wiasnéci przektadni od jej
przetazenia kinematycznegoq(ix), n(ix), fm(ix)-

Wszystkie wykresy nakly umiesci¢ na jednym rysunku. Podziatki dla osi poszczegdinyc
wielkosci powinny by dobrane w taki sposob, aby zapeivmiozliwie najlepsa czytelng¢
wykresow. Na wykresach nale nanig¢ punkty odpowiadage obliczonym parom waroi
i, Ig oraz g, fu , a nasfpnie aproksymowa przebiegi d(ix) oraz fu(ix) liniami ciagtymi.
Mozna w tym celu wykorzystametody komputerowe — dobiegaj odpowiednie funkcje
analityczne, lub zy¢ przyrady rysunkowe (krzywiki). Nakey przy tym uwzgtdni¢c zmiarg
zakresu pracy przektadni przy waito przelaenia kinematycznego rownej przaémiu
kinematycznemu spegniccia ks. Wykres sprawngei ogoélnej przektadnin(ix) nalery
wykona& na podstawie oblicheprzeprowadzonych wedtug zafexci (8) i par wartéci ig, ix
wyznaczonych z aproksymowanego przebiegu znakei ig(ix). Wykonane w tym celu
obliczenia zamigi¢ w tabeli, lub poda dobrane funkcje analityczne, ktore aproksymuj
przebiegi i(ix) orazn(i).

Na podstawie wykonanych wykresow olré wartaé¢ przelaenia kinematycznego
sprzgniecia ks oraz warté¢ wspotczynnika przenikaldoi przektadni, ktéry jest
zdefiniowany nagpujaco:

(12)



p - f Mmax , (13)

st

gdzie: fumax— Najwikksza warté¢ wspoétczynnika momentu,

fus — wart@¢ wspoétczynnika momentu w punkcie sggmiccia.

7. Zagadnienia dotyczce tematuéwiczenia

Interpretacja otrzymanych zateosci graficznych z uwzgldnieniem punktéw charak-
terystycznych,

Charakterystyka uniwersalna i petna przektadni blohetycznej oraz ich zwzek
Z charakterystykbezwymiarow,

Przenikalné¢ przektadni hydrokinetycznej i jej sens fizyczny,

Wspotpraca przektadni hydrokinetycznej z silnikiegpalinowym, charakterystyka
wyjsciowa zespotu silnik—przektadnia,

Zalety i wady zastosowania przektadni hydrokinetyav uktadzie nagdowym pojazdu
lub maszyny robocze.
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