_f .,'| 3. Poloha a pohyb'ivosf telies v nekorektnfch SVT

Sistavy viazangch telies, ktorych pohyblivost ng podrq.(1.51aj nésbfﬁa
podmienku (1.51b): ng = ns, kde _na Jje ekuto&néd pohyblivest, nazyvame neko-
rektné SVT. Na zdklade analyzy vlastnosti nekorektnych SVT zistime pri&iny
nekorektnosti SVT a uvedieme metody vypodtu skuto¥nej pohyblivosti SVT.

3.1 NEKOREKTNA SVT S PASIVNYMI SPOJENIAMI

Ak z SVT mbZeme odstrénit elementy spojenia s, triedy t a pohyblivost
vystupnfch (hnanych) &lenov sa nezmenf, teda skutond pohyblivost n® SvT
zostane rovnakd, potom je spojenie Uplne pasivne a vzhladom na vztah (1.8)
n® = Ny + 0y bude sa pofet n neodobratych 5tupﬁov volnosti pohybu rov-

n : :
nat triede t plne pasivneho spojenia (priklad 3.15, obr. 3.19b):

n, =t j _ | (341}

Priklad 3.15:

Analyzujte pohyblivost SVT na obr. 3.794 a vyznaéfe lokélae aj globdlne si-
radnice polohy &lenov.

RieSenie:

74kladom mechanizmu zverdka na obr. 3.19d je H spojenie (obr. 3.19a). Ak
priddme k¥ H spojeniu aj C spojeanie (obr. 3.19b), skutpﬁﬁé pohyblivost

sa nezmeni, teda C spojenie je Uplne pasivne. Ak pridéma'k H spojeniu

R spojenie (obr. 3.19c), bude podla (1.52) n, =.- 4. H spojenie znemoZnu-
je telesu 3 otAZanie ¢, ¢, a posuv X, z, R spojenie znemoZnuje ak=-
t{vne len posuv y, teda R spojenie je v tomto pripade ZiastoZne pasivne

a poet n, =4, teda

n, < t ' oy _ (3.2)



Pohyblivost mechanizmu z obr. 3.19d je podla (1.52) 2

= 4,“lebo H

spojenie neodoberd

-7 -

= =3, pofet n
Px»  Pys» X» 2z, teda podra (1.8) a®

h)
DbI‘. 3.19

a) Skrutkové spojenie &lenov 1, 3

b) Mechanizmus HC (skrutkové, valcové spojenie)
¢) Sudstava viazanych telies HR (skrutkové, ro-
tadné spojenie), 4) Mechanizmus zverdka

-

Skutoénj_poéat 25 gévisgﬁch lokélaych siradnfc polohy bude podla (1.4)

a (1.8): ;yf;. £, S
o (3.3)

a po dosadeni a Uprave:

e (3.4)
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Pre nd5 priklad ¢ = 3, 2° = 2

91 T 443
9228291 = 932
93:%:982: 7821

a1

Analogicky skuto&ny polet _gs zévislych globdlnych siradnic polohy bude
podra (1.67) a (1.68): B

% =m - ns . (3.5)
e e el - (3.62)
Analogicky so vztahom (1.4)

d=m-=-n kde n = ng : (3.6b)

Kede m =2, d = 1, méme:
Y1 2 Y1 = V3
e = Y41 " Fes

Uplne pasivne spojenie je z kinematického hradiska v SVT nadbytoné (redun-
dantné) a do SVT ho zaradujeme, aby sme dosiahli prisznivejdie podmienky
pri vzédjomnom naméhani telies.

3.2 NEKOREKTNA SVT S NADBYTOSNTMI SLENMI N Y Al

Ak zo SVT mbé%eme odstrénit &len alebo skupinu &lenov bez zmeny skuto&nej po-
hyblivosti vystupnych (hnanych) &lenov, potom je &len alebo skupina &lenov

z kinematického hradiska nadbyto&nd (redundantnd), preto ich pred vypo&tom
pohyblivosti zo SVT odstrénime. Napriklad &len 5 z obr.K3.199.

Nadbyto&né skupiny telies su v symetrickom mechanizme odstredivého reguldto-
ra, v mechanizme &elust{ uchopnych hlavic manipulédtora, v mechanizme podvoz-
ka Zeriava a pod.



3.3 NEKOREKTNE SVI S NADBYTOSNOU LOKALNOU POHYBLIVOSTOU

Lokélna gogxbiivost ¢lenov 3 v mechanizmoch na obr.:6.1§!,g nevplyva na sku-
“todnd pohyblivost vy¥stupného (hnaného) Zlena 4, preto, je nadbyto¥nd (redun-

dantnd).

3.4 DOBROVOLSKEHO KRITERIUM POHYBLIVOSTI NEREGULARNYCH ROVINNYCH SVT

PodYa Paula [22] je SVT regulérna, ak neméd v Struktire slufku s posuvaymi
spojeniemi, preto SVT na obr. 3.19h je nereguldrna, nekorektnd, lebo podla
(1.52) je ny = 0, & je v rozpore s n° = 1.

Ak podYa Dobrovolského zaradime P spojenie do triedy

‘t = 1 (3.?)

lebo v8etky telesé v slulke sa mbZu len postvat, teda pohyblivost n, “voly
ného™ telesa v nepegulérnej SVT bude

n, =2 (3-8)

dostaneme z (1.52) Dobrovolského kritérium pohyblivosti:

=2 (u=1) - s (3.9)

kde 'sp je po¥et P spojeni dvojic telies:
= -1 010
5 E pr (v ) (3.10)
v=2 P

PodYa (3.9) je pohyblivost SVT z obr. 3.15h n® = ap = = B




-

friklad_3.16:

Vypodfitajte pohyblivost a vyznafte vstupné hnacie &leny mechanizmu na obr.
3.20a,c.

RieSenie:

Oba mechanizmy majud rovnakd Struktdru (obr. 3.20b), v ktorej sd sludky s P
spojeniami a pohyblivostou podra (3.9) je pre n, =2, 8,, = 2, 8,3 =2,
8, = 6, n, =2 a v obr. 3.20a,c sme vyznalili vstupné (hnacie) &leny.

5
R =}
G
P P
1 3

b)

Obr. 3.20

a) Mechanizmus so Styrmi posuvnymi spojeniami
a vstupnymi &leami 2, 4

b) Struktdirna schéma mechanizmov z obr. 3.20a,c¢

¢) Mechanizmus so 3tyrmi posuvnymi spojeniami
a vstupnymi &lenmi 2, 3

3.5 FREUNDENSTZINOVO KRITERIUM POHYBLIVOSII ROVINNYCH SVT |

q ., geal Q- i g T
) N T 5 %
(_?./ IU__E) ‘--__.’S“’. ST L ; .;')\ o dff L

R
Ozaatme %4, obd{#nikovy mati®u typu (4 x m) z rovaice (2.16)

ﬁfi

&l 0l (3.11)
dm

kde 1 = 1, 2, vewy d, J = 1' 2, ess, M

PodTa (3.11) prepiSeme rovaicu (2.16) do tvaru

d P : .
,A'dm W = 0'\. . L{};ﬁ{:,}‘ul/é/(-(‘% st
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Rovnica (3.12) Jje maticovéd slulkové rovaica rychlosti &lenov, prifom 4.
je Jakobidn explicitnych vhzobagch rovafc (2.1) s globé&lnymi siradnicami
polohy a ¥ je vektor rychlosti. Oznafme h hodnost Jakobiénu Yam®

‘Ak zvolime podet (m - h ) rychlost{ ‘¢‘h tak, Ze hodnost matice zostdvaji- '
¢ich h, 1eznémych Jje tlez h, , potom z nej zostdvajice nezndme Jednoznaé-
ne vypol{tame, lebo sistava rovaic (3.12) je linedrna pre rychlosti 'ﬁig

Podra_predoﬁlého mé vSeobecné Freudeasteinovo kritérium pohyblivosti neko-
rektnfch aj korektnyech SVT s globdlaymi sdradnicami polohy tvar

np =m - h _ (3.13)

Priklad 3.17:

Vypolitajte pohybllvost SVT so vzégomnou polohou &lenov pcha obrs 3. 21b aj
321 3

. Rie3enie:
Vektorovd slutkovd rovaica polohy &lencv mé tvar
AC + Cb + BA =0 - {3140)
7 (3.14a) ziskame skaldraym ndsobeafim podla (1.60ab) rovnice:

h, cos V;, + hy cos M3 ERS=D

f1 =
WQ’Q/& £, = hy sin V,, - hy sin Y43 =0 .
&, Podla (2.16) a (3.12) maticové slu¥kové rovaica rychlost{ &lenov je
1:'}" o :I :%2] = [0} (3.140)
{ﬁ h, cos V4, ~hy cos VY44 Vi3 Q. :

Teda Jakobidn s globdlnymi stradnicami je

h iz h .
Yo = [ Rhahilg s o un 11’13] (3.14d)
h2 cos VYo -1:13 cos '\F‘IB
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a) Pre vzéjomad polohu &lenov podla obr. 3.21b, teda pre uhly:

Vig ¥ 3T

Vi3 2 3%

kde J =0, 1, 2 -Je
. det ?dm #0

a hodnost hy Jakobi dnu (3.144):

hm = 2

teda podla (3.13) je pohyblivost SVT

b) Pre uhly podla obr. 3.21F:

Vip = 4%

Vo3 = 3%

kde j = O bude mat Jakobién tvar
dm ~
o

det ’a'dm = 0

potom

teda pohyblivest SVT podla (3.13) bude

np = 1

(3.140)

(3.14F)

(3.14h)

(3.14ch)

(3.141)

(3.143)

(3.14k)

(3.141)

Vz4 jomnd poloha &lenov a elementov spojeni umoZnuje Glenom 2, 3 virtudlae
pootofenia S‘\P12 = 3?12, Sw13 = 84913. KedZe S?T podl’a obr. 3.21f mé



g
podTa (1.52) ng = 0 a pod¥a (3.141) n® = np =1, je v danej polohe neko=
rektné. Ak teda det 4, = 0, hovorime, Ze SVI s nekorektnou vzé&jomnou polo-
hou &lenov je v singuldrnom stave. V pripade, ked det , +# 0, je SVI v ne-
singulérnom stave a vzhlYadom na (1.67) je 1

m

Freudensteinovo kritérium pohyblivosti SVI s lokélaymi sdradnicemi Eoiogx

&lenov je analogicky s (3.13): _ ]

kde hc je hodnost Jakobidnu q%c typu (z x c) 8 lokélnymi suradnicami

a porovneaim vztahov (3.13), (3.16):

hy, =h, - k + s, S _ ' (3.17)

Obr. 3.21

a) Rovinnd sustava viazanych telies s 10kélnyﬁi
siradnicami vzédjomnej polohy &lenov

h, =d3=2k+s, (3.15) i

b) Rovinnd sistava viazanych telies s globdlnymi
gdradnicami polohy &lenov vodi vztaZnému priestoru 1
¢) Struktirna schéma sustavy viazanych telies z obr. 3.21a
d) Inverzny graf k Struktirnej schéme rovinnej sustavy
viazanych telies z obr. 3.2%a
e) Sdstava viazanych telies s valivym spojenim &lenov 2,3
s vyznadenym &lenom 3§ po virtudlnom premiestnen{
f) Sdstava viazanych telies s vyznadenymi virtudlny-
mi pootofeniami &lenov 2, 3
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Singulérny stav pohyblivych SVI signalizuje aj matica (2.19): 4 rjohloati
(s globdlnymi suradnicami), lebo vtedy je det 1% = 0, resp. det ﬁf
(s lokdlnymi siradnicami). Maticu 4f; nembZeme pouZit na urdenie a:ngulér-

aeho stavu nepohyblivych SVI, lebo pre ne det 17 = 0 aj v pripade nesingu-

l4rneho stavu. RozliSujeme tie# okamfity a permansntgi singulérny stav_SVT.

Napr. nepohyblivé SVT z obr. 3.22a je v okamZitom singuldranom stave na obr.
3.22b a v permanentnom singulédrnom stave na obr. 3.22c. OkamZity singulérny
stav SVT na obr. 3.27j nazyvame mrtvou polchou.

Fis

1 >
Fas

Q) b) ch

; Obr. 3.22
a) Nepohyblivd sustava viazanych telies s okamZitym stredom
oté&ania P,3, resp. 2P1 telesa 3 v sistavé viazangch

telies 1,2,3,4, resp. 1,4,3,5
b) Sistava viazanych telies’v okamsitom s1ngulérnom stave
¢) Sudstava viazanych telies v permanentne singulédrnom stave

3.6 POLOHA A POHYBLIVOST SVI S VALIVYM A PREKLZUJUCIM SPOJENIM

86 Prevod mechanizmu s V
AddbodKiapojentm:

PodTa Kennedyho-Aronholdovej vety leZia okamZité stredy ptédania P12, P13,
P,3 dvoch rotafne uloZenych telies (pri¥om P,, # P13} dotykajucich sa
v bode C (obr. 3.23) na spolodnej polovej priamke p, pridom

P,y 2P XD | F3.1Ba)

kde n Jje spolo&nd normdéla dotykajucich sa elementov telies 2, 3 v bode C.



e

P -
_ Obr. 3.23 _
_Mechanizmua s preklzujicim spojenim &lenov 2, 3
 Podra obr. (3.23) Je
P15 Biho T Fosiatsghuress o pre ity (3.180)
a:po'dgri;écii podla Zasu:
- @53 = §12* §a3 - e I (3.180)

Velkost okamﬁitaj.relativnej rychlosti preklzovania povrcho&.telies 2, 3 je l8

_(3.1ad)

Ve23 = Pa3C P23
Podmienku vaienia'pbvrchqv_teliea 2,03
Yol e (3.180)
splaime podYa (3.180); ak_bua
.1'_ : . P23C % 0 - . . .(3.1.8.3) ..
tadé .
Paz-toBrac: oo Bumernban & Fea e 43188

% Jje v rozpore s predpokladom, Ze Py, ;'P13 alebo
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2, : P23C =0 : (3.18h)
potom C e p a

teda povrchy telies 2, 3 sa mbZu po sebe valit len vtedy, ak ich spololny
bod dotyku leZi na pélovej priemke p. OkamZité vy¥slednd rychlost bodu C
valiaceho sa alebo preklzujuiceho povrchu spojenia dvoch telies je

Yoy rSe12 ! Vo3 R
Po skaldrnom vyndsobenf rovnice (3.18j) jednotkovym vektorom 1 (obr. 3;23)

dostaneme podmienku rovnakych priemetov rychlost{ vSetkych bodov na spoloZ-
nej normdle: '

Potom pre bod A en a B en plati:

= Vo, = @q5 APy, (3.181)

<
2]
1

F Y% b 2

= Fc:: = Gy BPy3 (3.18m)

vB13 L]

(=]

a prevod b3 Je

@Wy5 BPy3  Py3 Pyq
= = = ——a ] (3-18:1)

Wiz APqp  Pyp Py

BNGe? oA kl'a-dna’ - roven ica
e picykloilddadlneho sikolesia

SVT na obr. 3.24a (epicykloiddlne siukolesie s V spojenim) je kombinovany me-
chanizmus so 3truktirou na obr. 3.24b. Podla obr. 3.24a je

derivédciou

P14 a3 (3.190)

913
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2=C

Obr. 3.24

a) Kinematickd schéma epicykloidd4lneho siukolesia
s valivym spojenim
b) Struktirna schéma kombinovaného mechanizmu z obr. 3.24a
¢) Kinematickéd schéma mechanizmu s valivym spojenim
d) Kinematickd schéma planétove] prevodovky
e¢) Celny pohlad na mechanizmus z obr. 3.244

Oznadme telesd: 2 = C - centrdlne koleso, 3 = P -~ planétové koleso, 4

= rameno. Potom podYa (3.19b) je
-“’Bp = Mhpr dhg
podra obes 1 je tie#
| Tz = Fu - Ya
n-#o'derivécii
_¢12 = ?14 . ¢42 . :

teda

Wpo = Wig = @qp

Ak bude teleso 4 =
(3.,19f) a (3.19¢c) bude

{1

=R =~

"(3.19)

(3.194)

(3’199):.

(3.19£)

R vztainé, potom podiel uhlovych rychlost{ z rovnic



o yang fos Bk Tk e LRLE _
bors = 5 ==l eAd it e (s

Bpo faps Ban (R

kde Rp = Ry, Ry = Ry si polomery kolies. Rovqiéa.(3'19g) je zékladnd rov-
nica epicykloiddlneho sikolesia, z ktorej mbZeme pre Iubovorﬁé dve dané
uhlové rychlosti vypo&itat tretiu.

: Roznésobenim POV1109 (3. 19g) dostaﬁeme

Integrdciou rovaice (3.19h) uréime uhol Pic polohy telesa C = 2 voli
telesu 1: : ;

et B tp iy
¥ap = Pano 7 ] e { Qg7 5"13 0) "“‘5"1?_‘ P1p,0’
_ ' | (3.19ch)
~ kde QTC ) je Tubovolny uhol uddvajuci polohu znalky na taleae C v &ase
t = t,, ked ‘P1p fip,0 & Y - ‘?m 0. :

Ak buda v SVT na obr. 3.24a teleso R = 4_'nepohyb1ivé, teda R =1 {obr.
3,24c), potom . P14 = C a z rovaice (3.19g) dostdneme prevod: :

oo R U ' : (3.191)
@ip R, ; :

Potom z rovnice (3.19¢ch) dostaneme:

. R o : :
Yao = Tra, it o » Clis s sios (3.194)

; °
~urdfme z (3.19)):

Ak v ase t = t_ bude ?12,0 =ZO¢ ?13'0'% 0, potom p#é dany uhol @4,
Ry g _ iy
Boas ek aP Il o o (9.100)
By - | - _

a Q23 uréime podla roynice (3.18b) .
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363 Statiaskyi o kignemat-dieky modiel
valivého 8 P 0= e m.dsa d v.oec.h telies

V statickom modeli valivého spojenia dvoch telies je nevyhnutné, aby reakcis
v bode vzdjomného dotyku povrchov telies obsahovala aj tangencidlnu zloZku,
preto je valivé spojenie v triede t = 2,

Ak uvaZujeme len kinematické vlastnosti valivého spojenia, potom z predoS=-
lej analyzy vyplyvajui dve vEzobné podmienky: !

1. Spoloény dotykovy bod C Je zéroven okemZitym stredom P relativneho
pohybu: :

(3:181 )

B sy = 00s2P

2 3 23

2. Relativna rychlost dotykcvéhe bodu bude:
(3.18¢):

v023 =0

Teda valivé spojenie je aj z kinematického hladiska v triede t = 2, \;-
Z pohladu konfiguricie a tvaru &lenov mdZu byt valivé spcjeqig uzat vorené
(napr. v obr. 3.21e, obr. 3.24a,c,e) aj otvorené (napr. v obr. 3.25a, obr.
3.26a), pridom obidva druhy splnajd v&zobné podmienky: (3.181),; (3.:18¢e),
ale 11{3ia sa v tom, Ze v otvorenom valivom spojeni by bolo mo%né dotykaji-

ce sa povrchy &lenov od seba oddialit,

V uzatvorenom valivom spojeni s kruhovym tvarom Zlenov (na obr. 3.21e) ma-'f
ju &leny 2,3 analogickd vzéjomnd polohu ako &leny 2,3 na obr. 3.21f, teda
sd v permanentnej singulédrnej vz4jomnej polohe. Z toho vyplyva, Ze uzatvo-
rené velivé spojenie &lenov s kruhovym tvarom je trvalo &iastolne pasfvne

(nekorektné) a pre kaZdé taktc valivé spojenie mdme Jjeden neodobraty atupeﬁt
vornosti pohybu ; % '

n=1

Priklad 3.18:

Vypolitajte skuto&nui pohyblivost SVT 2z obr. 3.24d ak je spojenie telies
4,5 zamknuté, teda telesa 4,5 sui vzdjomne nepohyblivé,
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Riedenie:

~ Skuto¥nd pohyblivost vypolitame podTa (1.8): n® = ng + n, kde podYa (1.52):

ng = -1, lebo u =4, s, = 8,, = 3(R) + 2(V), n, = 3 a pre dve uzatvorené
valivé spojenia €lenov s kruhovym tvarom méme - 5 2, potom n° = 1,

Priklad 3.19{

Vypo&itajte skutolnd pohyblivcst SVI z obr. 3.24a.
 RieBenie:
u=4' 823=1(R3)’ 822=2’ 52=4’ nG_"‘:"

A 1 ) 8 0

S300. 4 0%y op e niNél o L N SN e h L e

Systém ddajov o parametroch 3truktidry mechanizmu neobsahuje informdcie o roz-
_roch a tvare dotykajucich sa &lenov, ktoré mbdZu byt pridinou existencie ne-
korektnosti, ako to bolo v pripade uzatvoreného valivého spojenia &lenov

8 kruhivym tvarom.

‘Priklad 3.20:

Vyboéitajta skuto¥nd pohyblivost aj poet globdlnych sdradnic v SVT z obr,
3.25a s otvorenym valivym spojenim.

Y12
. 3 = v l
)
v 5 i
¥
7 % —Ry—— P
P13 1 = o Pag 1
a) . b) c)

Obr. 3.25

a) Mechanizmus firika s otvorenym velivym spojenim
b) Struktédrna schéma kombinovanédho mechanizmu z obr. 3.25a
‘a) Néahradny mechanizmus k mechanizmu z obr. 3.25a s fik-
tivnym ¢lenom 4
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Rie8enie:

Rovinné mechsnizmy s otvorenym valivfm spojenim sd nekorektné 2z pohTadu i

Struktirnej enalyzy, 1lebo vypolitany polet lokdlnych aj globdlnych sﬁradnﬁ

sa 118i od skutodne potrebného po¥tu pre vézobné rovnice, &o sivisf s tym, &
%e pri otvorenych valivych spojeniach je rozhodujuci tver dotykajicich sa

&lenov. i

Pri kinematickej analjze mechanizmov v danej polohe md¥eme tuito nekorekt- _ﬁ
nost kompenzovat kinematicky ekvivalentnymi mechanizmami.

Ak mé mechanizmus otvorené valivé spojenie s kruhovym a v limitnom pripade =
aj priamkovym tvarom dotykovej Sasti Zlenov (sko je to na obr. 3.25a) potpm*
sa relatfvny pohyb &lenov nezmeni ked vlofime do sistavy bindrny fiktfvny
glen spdjajuci stredy oskul&Znych kruZnfc tvarov &lenov obr. 3.25c).
Tym pretransformujeme otvorené valivé spojenie na uzatvorené, ktoré je trve-
lo &iastodne pasivne a Struktirna analyza bude korektnéd (obr. 3.25c). '

Priklad 3..21:

Vypolditajte skutoénud pohyblivost a pofet globdlnych siradnic &lenov pre SVTE
% obr, 3,750, ; e

‘RieZenie:

= 4, 8,, = 1(V) + 1(P) = 2, 853 = 1(R), B0 = g = Lhoa~l, n =2
=4‘k=‘|,m=3=m_

o

Priklad 3.22:

Pomocou fiktivneho &lena pretransformujte SVT z obr. 3.26a s otvorenym valiQI
vym spojenim na SVT s uzatvorenym valivyn spojenim a zostavte skaldrne slud=-
kové rovnice polohy &lenov s pridavnou rovnicou pre valivé V spojenie.

Rie3enie:

Do SVT vloZfime posyvajici sa fiktivny &len U (obr., 3.26b). Potom bude

n® = t, o 1sbo u = 5,.8 = 8, = B,, = 4(R) + 1(P) + 1(V) =6 k=2 "2= 6"

n =1(V), s=5,¢c=6,m=4,d=4,d% =3,
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Obr. 3.26
a) Rovinny mechanizmus s otvorenym valivyn spojenim
b) Ndhradny mechanizmus k mechanizmu 2z obr. 3.26a

8 fiktivnym &lenom 5
c) Polohy &lenov mechanizmus z obr.3.26a v Zase t at

- Utvorime zdkladné retaze a odpovedajuce zékladné slulky:
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Z vychodiskovej konfigurdcie &lenov v fase t =t ziskame hodnoty W12’0-?
Pys 0 (obr., 3.26c). '

Zékladne]j slulke k1 odpovedajui dve skalirne vBzobné rovnice:

%0 (3.208)

hiclho +.Nao¥a # D BVL =D&
his¥, + hy8¥ 4 4 hys¥, -h, =0 G (3.20b -_:

Zékladnd slutka k, degenerovala na Uselku, preto pouZijeme pridavnd rovnﬂ 3
typu (3.19ch) ako podmienku valenia

P T PG T oty Wi Nl . (3- 2008

Pre znéme hodnoty VY,, = ¥ Ssripd = p uréime z rovnic (3.20ab) u:§
12 12,0 15 15,0 ; 3

povedajice hodnoty suradnic Yio® w13’0 a w]4 = w14’0 v zafiatodnej por

loh.ec ]

3.7 SVI S OHYBNYMI CLENMI

Ak namdhame otvoreny ohybny ¥len (lano, retaz, remen) v SVT na obr. 3.27a me
tah, mdZeme ho kinematicky ekvivelentne nahradit ozubenym hrebenom a kladky
.ozubenymi kolesami. Vzniknuté valivé spojenia rozstupovych kruZnic sd_otvonf
né, preto za kazdé valivé V spojenie vloZime do SVI jeden fiktivny &len '
(obr. 3.27b). :

Uzatvoreny ohybny &len v SVT na obr. 3.27¢ nahradime &lenmi 3,5, av3ak Jjeden
'z nich je pre vypofet pohyblivosti nedbyto¥ny (redundantny). Potom dostanems
SVT podla obr. 3.27b, ktord mé pohyblivost n® = 1. SVT na obr. 3.27d nma
okrem zdkladnej SVT i podYa obr. 3.27c¢ dalSiu SVT 2 na obr. 3.27g s pohybh-_f
vostou ng = 2, ktord je zhodnd s pohyblivostou celej SVT.

Zeaujimavyi funkciu mé ohybny &len v SVT na obr. 3.27e. Na briamom dseku me--;
dzi kladkami 2,4 je v zdkladnej SVT 1 podYa obr. 3.27c &len 3 rdmom pre ne- .
pohyblivd SVT, k:iord tvoria &leny 3,6,7, avdak na kladkdch sa zmenSenfm
vzdialenosti s AtB1 na fle ™ A252 z nepchyblivej SVT 2 stane mechanize
mus s pohyblivostou ng = 1 {obr. 3.27E) ]
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Cbr. 3.27
a) Mechanizmus s otvorenym oh¥bnjm ¢lenom 3

Néhradny mechanizmus k mechanlzmu z obr., 3.27a
Mechanizmus s uzatvorenym ohybnym &lenom (3,5)
Mechanizmus s uzatvorenym ohybnjm ¢lenom, kto-
funkciu pohonu pre sustavu viazanych telles 6,7,8
@) Mechanizmys zhrabavéia sena
Mechanizmus zadzornujuci vzéjomny pohyb &lenov
3,6,7 v mechanizme z obr. 3.27e
Mechanizmus znézornujici pohyb &lenov 3,6,7,8
v mechanizme z obr. 3.27d
Jedna gz dvoch alternativnych pol6éh hnangch
&lenov 3,4 pre dand polohu hnacieho &lena 2

Druhd 2z dvoch alternatfvaych poldéh hnanych

lenov 3,4 ,
OkamZity singulérny stav (mrtva poloha) &lenov
mechanizmu z obr. 3.271
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3.8 LOKALNE SURADNICE POLOHY

Ozna&me qaj vaelkost tych lokdlnych sdradnic Q. ktoré majd rozmer orien= |
tovaného uhla .

By " ¥ g0 g ' - - .21
Oznafme q;, velkost tych lokalnych siradnfec q;, ktoré majd rozmer premenl
vej dlzky : - 4

qi. 2 0550 . : (3022)

04 Oj' si zaliatky lokélnychlsdradnicovjch gystémov na susednych &lenoch
Us» Uj, pridom kladnd orientécia je suhlasné s orientéciou prisludnej osi lﬁj
kélneho sdradnicového systému. ' '

Oznadme Uoj 3 velkost oblukovej suradnice polohy dotykového bodu prekfzajﬁﬂf
cich povrchov v korektnom K spojenf, alebo valiacich sa povrchov vo valrwﬁ
V spojeni. : ;

3.9 GLOBALNE SURADNICE POLOHY

Globdlne suradnice <y; s rozmerom orientovaného uhla oznalime

= F T I | 3.23)

prifom kladnd zmena ich velkosti bude zhodnd s pravotodivou orientéciou.
Globdlne siradnice Y; 8 rozmerom premenlivej dlZky E
'p1i = 61 di (3.24) ﬁ

pouZijeme na opis polohy &lenov spojenych v posuvnfch P spojeniach, priéom;
(01), (xl) reprezentuju translafne posunuty¥ vztaZny globdlny suradnicovy sys-
téma 3 : ;

- Na opis polohy ¢&lenov Uk; k = i,j spojenych korektnym preklzsjicim epoje~
.81im pouZijeme globdlne suiradnice (Y4,), gt

Wy "y Vip. R ol 3. 20




