7. Syntéza mechanizmov na dosiahnutie vyzadovanej

presnosti

Syntéza mechanizmu Jje proces tvorby takého mechanizmu, ktory splni stano-
vené poziadavky vyplyfvajice z jeho poslania.

7.1 VYCHODISKOVY MECHANIZMUS

Ak méd skutolny mechanizmus generovat vyZadovanud funkciu f(pi) s denou do-
volenou celkovou nepresnostou (6.4): 8? pri tvorbe skuto&ného mecheanizmu,
ktory bude pracovat s vyZadovanou geometrickou a kinematickou presnostou,
nahradime vyZadovaaui funkciu r(p ) na intervale <t,,t, > (obr. 7.44) jed-
noduchSou ndhradnou funkciou e (p ), podla ktorej navrhneme vychodiskovy
mechanizmus. Zvolime typ mechanizmu (kfbovi, vatkovy, 8 ozubenymi kolesami
atd.) a Struktdru (OM, JM, VM), stanovime druh a pofet &lenov a nakreslime
kinematickd schému vychodiskového mechanizmu, ktory generuje funkciu £, (p ).
Vzdjomny suvis vyZadovaného prlebehu f(p ) parametra p; 8 néhradnym
priebehom f“(pl) a priebehom f o (pl), ktory generuje vychodiskovy mecha-

nizmus, je na obr. T.44.
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Obr. 7.44
Priebeh vyﬁaduvanea funkcie £(p;), nédhradnej funkcie f‘(pi),

priebeh fV (p;), resp. fk(p ¥ ktory generuje vychodiskovy,
resp. utvoreny mechanizmus
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7.2 MATICOVA KOLOKASNA METSDA

V maticovej kolokalnej metédg korigujeme pribliZné rozmery vychodiskového
-mechanizmu pomocou matfc korekcif (v podstate matfc odchylok typu (6.9))
tak, aby utvoreny mechanizmus generoval priebeh fk(p ), ktory kolokuje
(nadobuda tie isté hodnoty) & ndhradnou funkciou rn(pi) v urdenyech polo=-
héch mechanizmu.

Te2sl: B ¥yas & g a oM

a) Pre dané pohyby q = qn(t) generuje vychodiskovy mechanizmus trajekto-
riu: '

. S y G v v Hineaes

V}hovuaﬁca rozmery g hladaného mechanizmu, ktory bude generovat trajek-.
toriu:

kK _ pk ook
Ay = ¢12_"' Ta=1 0 tuL : , (7.2)

ziakame takymi zmenami zs@“ vychod1akavjch rozmerov Q ’ aby trajektoria
£1L kolokovala v bodoch presnosti Pj (obr. 7.44):

Py J = 1, 23. *oe,y mr"'1 ‘ (7T.3)
kde m, je potet rozmerov 8 ndhradnou trajektériou:
A8 e [xr), yee), aie), 1] " (7.4)

b) Pre dané yvychodiskové rozmery év. a dany Vyiadovanj alebo jednoduchsi

ndhradny pohyb vystupného ¢&lena:

AR = g, glr), 2ty 1] | ' (7.5)

gr=plyvw), Fw), 21 5 (7.6)

z poZiadaviek syntézy:



i
4" (x,5,2) =,e,1f (a5 <ees app) ' (7.7)
Iy“ (y, &, grros '391,_]‘1 ML i) | . (}_.3’)
dostaneme Skalérne rovnice: . |
o fx,y,z,'w,-&,.?) =81 (qnts seey 900 o & @ (7»9).

i 21,2, +ss5 5, 2 ktordch urﬁime potrebny pohyb qn = qn{t) hnecich &le-
nove. . ;

Te2s2 Sy atéza UM

" a) Pri geometrickej syntéze JM pre dany pohyb vstupnych hnacich &lenov vj-
chodiskového JM vyberieme v okamihoch j e< ta’tbj" i soe,
n,~1 hodﬂoty

9hij € <%i(t,)’ Inilt)> (7.10)
kde i =71, 2, «ee; n 8 z rovnice polohy.vychddiakpvého mechanizmu
v v v ~sgige . -
T12 LN} f’k_."k s falu LR fk""‘ k : : (7.11)
vypoéitame zodpovedajuice hodnoty:
qz:i-j ’ i = 1, 2' Coog_., z : . (7012)
vyZzadovanych priebehov zdvislych stradnic:
S n e St o el i (7.13)
- Maticovd rovnicu.
k T o e ' ' :
Tz voe Tt = Tag o "rk+1,k . eaczahd s 14)

k-

usporiadama podYa stradnic vektora 43§ zmien rozmero#, pridom za matice
- korekcif dosadfme (6.15), (6.16) a vynechéme nelinedrne &leny. Potom dosta-

neme vztah
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B Ay, s Fs A, = (7.15)

Z maticovej rovnice (7.15) vhodne vybareieme sustavu Siestich linedrne nezé-
vislych skalérnych rovnic, teda v maticovom tvare méme rovnicu

ac/_\§=’3_v (7.16)

v ktorej majui matice rozmery: (6,m,-1) Lmr-l,l) = (6,1). Skupiny siradnic
(7.10), (7.12) dosadime postupne do (7.16), z ktorej vypoZ{tame vektor Z&?.
7 d8vodu linearizécie pri prechode od rovnice (7.11) k rovnici (7.16) me-
chanizmus s novymi rozmermi: :

51 = %o * D80 (7.17)
6o = ¢ - (7.18a)
ANgoy = D8 - (7.18b)
kde 4 |
DGy = Do | (7.18)

nebude generovat vyZadované priebehy (7.13) presne, teda v bodoch presnosti

Pj (obr. 7.44) bude

Api" # 0 oo £9519)

Mechanizmus bude mat vyhovujice rozmery po r-tom kroku iterdcie:

=k - =k . - =T 20)
_ (o )(r) =@ (p-) * (139}Xr-1)
xed : :
- 8
kde' &; je malé kladné &islo, ktoré charakterizuje vyfadovand geometrickyd

presnost mechanizmu.

b Ak utvorime VM, potom pre ka%dd 2S zostavime zdkladnd rovnicu pre geo-
metricky (rozmerovi) syntézu typu (7.14) a v dal3om rieSeni postupujeme
analogicky ako pri syntéze JM. '



