1. Struktirna analyza sistav viazanych telies

V skriptdch [18] TM sme odvodili vztahy potrebné pri analyze a syntéze
Struktir SVT. Zdkladné vztahy, ktoré budeme frekventovane vyuZiivat, uvedie-
me podla poradia vyskytu v TM.

T™
(1.4) zZ=¢~-n (1.1)
(1.8) n® = n + ng (1.2)
doplnime vzfahy:'
n® = m, + n, (1.3)
n3=nk+cn+kr (1.4)
(1.12) n, =n, -t (1.5)
m
(1.15) 8y = ) sy (v=1) (1.6)
v=2
‘a
(1.16) 8 =7 8, (1.7
t=1
kde t, =n, =1 | ' (1.8)
8
(1.18) u = :i; ug _ (1.9)
g=1
(1.19) s=u pre UR (1.10)
(1.20) 8 =u-1 pre OR {1,11)
(1.21) s =u+1 pre OROV | (1.12)
(1.30) k=8 -u+1 {1.13)
» tm J
(1.52) By = ng = n, (u=1) - :E; t 8, : (1.14)




™ .
m
(1.54) ¢ = ) n s, (1.15)
t=1
(1.55e) z2=n, k (1.16)
(1.65) d=2k + 8, (1.17)
(1.67) n=m-4d (1.18)
(1.68) m=c-k+s, (1+19)
(1.70) pre s, = 0 ﬁ =u-1 (1.20)
(3.3) z® = ¢ - n® _ (1.21)
(3.4) 28 = g - o, - ; (1.22)
(3.5) a® =a - n, | (1.23)
(3.6a) d =nm ; n ' . -(1.24)
(3.13) np =m - hy (1.25a)
(3.16) Bp = ¢ - h, {(1.250b)
(317 by =h, -~k + s, (1.25¢)

1.1 LOKALNE SURADNICE POLOHY CLENOV V SVT

Ak priradime vzdjomne spojenym telesém lokdlne ortonormdlme sdradnicové sys-
téuy, ktorych zaliatky vhodne umiestnime do osf apojenf (obr. 1.1a, 1.2a),
potom premenlivé dl%ky a uhly potrebné na opisanie vzdjomnej polohy lok&l-
nych siradnicovjch systémov susednyfch telies naﬁyvsme lokdlnymi sdradnicami

polohy Qy

93 i=1,2, ..., ¢ . (1.26)

Navzdjom nezévislé lokdlne siradnice polohy vatubnych (hnacich) &lenov su



q i=1,2, oo, n ' (1.27a)"

ni?

Zdvislé lokdlne siradnice polohy hnanych &lenov, ktoré zdvisia od - Qg+ ad

qzil i = 1, 2’ vy z (10271)) i

Oznadme ¢ij velkost ty¥ch lokdlnych sidradnie qy, ktoré maju rozmer orien-
tovaného uhlas

Pi5= (T, Iy (1.28)

Oznaléme qy 5 velkost tych lokdlnych sursdnie q; polohy &lenov, ktoré maji
rozmer dl%ky

kde O;, 0J s zadiatky lokélnych siradnicovych systémov na susgednych &le-

noch Uz' UJ, prifom kladné orientdcia premenlivej dI¥ky Jje sidhlasnéd s orien-

tdciou prisludnej osi lokdlneho siradnicového systému.

Oznalme Ui j ‘velkost oblikovej suradnice polohy dotykového bodu prekIlzaju-
cich profilov (obr. 1.11a) '

235 = Coi € = o5 © (1.30)

Vztah (1.30) platf{ pre V spojenie a korektné K spojenie &lenov RM.

Priklad 1.1

Stanovte lokélne siradnice polohy &lenov pre mechanizmus z obr. 1,1a.

Riedenie

Pre g =2:u,=us= 4, pre t = 2: 8, = 3(R) + 1(P) = 8,, = 8 =4, n, = 1,
¢c=4, k=1,n, =3, z=3, n =1. Ak bude vstupny hnac{ &len U,, potom je
-dand funkcia #asu g(t) & lokdlne siuradnice budd:

= g(t)

Bt
]
=)
g
]
S
(A%
1]

U = Gy = Py = £(P)5)
= T,(¢,,)
Y = 43 = Iy = 530

(1.31a)
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Obr. 1.1

Lokélne suradnice polohy &lenov v
a) kinematickej, b) 3truktirnej schéme rovinného
mechanizmu

Prikled 1.2

Stanovte lokédlne suradnice polohy &lenov mechanizmu na obr. 1.2a.

Bz g YU %Yy CoC
EhSER
. 93,
_..U2 L.._..... nyr
- 9 U‘r—-
/1 | r §

b)

Obr. 1.2

Lokélne suradnice polohy &lenov priestorového mechanizmu
a) mechanizmus RSCR, b) 3truktirna schéma



- 10 -
Rie3enie
Pre g = 2: u; =u=4, pre t = 5: 85 = 2(R), ng = 1, t = 4; 34'= 1(e),
n, = 2, t = 3: sy = 1(8), 13'= 3, 8=4,c¢c=1, n, = 3, 2 =6, n, = 1. Nech

Je 02 hnaci ¢len a 'v23, 53 ¢23 budd Eulerove uhly, potom lokdlne si-
radnice polohy &lenov budiy:

9 =9 = P42

5 (1.31b)

1.2 GLOBALNE SURADNICE POLOHY (LENOV V SVT

Y iA=1,2, ., m (1.32a) .

Globdlne suradnice polohy Zlenov RM budd premenlivé d12ky a uhly potrebné
na opisanie vzdjomnej polohy lokdlnych siuradnicovych systémov na &lenoch vo-
i globdlnemu suradnicovému systému zdkladného vzteZného priestoru {obr.1.3a).

Navzdjom nezévislé globdlne suradnice polohy hnacich Zlenov sd ¥ .

Yni? L'® 1, 2 wesy R (1.32b)

Z4vislé globdlne siuradnice polohy hnanych &lenov, ktoré zdvisia od Yni ad

Vo 121,2, o0y d ' (1.32¢)

Oznalme V,; velkosti globdlmych suradnic polohy &lenov v tvare premenlivych
uhlov, ktorymi opisujmeme pootoZenie &lena Uy vo#i transladne posunuténu
vztaZnému suradnicovému systému so zaliatkom (0 ) v rota&nom spojeni Si g
8lena U; 8o susednym ¥lenom U, , (obr. 1. 3a). Vseobecny zépis verkosti
globdlnych suradnic v tvare premenlivych uhlov bude

sl
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U
4
R
Obr. 1.3
GlobAlne suradnice polohy &lenov v
a) kinematickej, b) Struktirnej schime RM
1|l1i --,:(".{‘, 1i) (1.33)

kde i je &islo prisluiného &lena Ui a kladnd orientédcia premenlivého uyhle
je v zmysle vektorového sifinu k, = T1 X Jy»

Ak sd dva ¥leny BRM vzdjomne spojené posuvnym spojenim a so susednymi &len-~
mi rotaénymi spojeniasmi (obr. 1.3a), potom globdlnymi surednicami (v tvare
premenlivej dI%ky) polohy &lenov opisujeme okam%ité velkosti vzdialenosti ro-
ta&nych spojeni, v ktorych sy umiestnenéd zadiatky lokdlnych surednicovych
systémov. VZeobecny zdpis velkosti globdlnych siuradnic v tvare premenlivych
dl¥ok je

t

kde 01 Je galiatok zdkladného vztaZného suradnicového systému (pripadne
translafne posunutého), prifom i Jje &islo poasudvajiceho sa telesa Ui

1.2.1 Globédlne sdiradnice polohy
Elenoyv RM s R a P spoJjeniami

Podla &1. 1.2 md%eme vztahy (1.33), (1.34) priamo aplikovat ma opfsenie polo-
hy &lenov RM viazanych rotadnymi R, alebo posuvaymi P spojeniami.
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Priklad 1.3

Stanovie globdlne suradnice polohy ¢lenov RM =z obr. 1.3a.
Riedenie
Pre g=2:u, =u=4, pre t =2: 8, = 3(R) + 1(p) = 8,5 = 824, n, = 1,

¢c=4, k=1, n =3, n =1, 2=3,m=3, d=2, Nech je U, vstupny (hna-
cf) 8len, potom globdlne siradnice su: -

Vi= Vot Y2

z1

Vao = Vg = Y13

Vo = Vg1 = Py | (1.35)

o
H

Priklad 1.4

Zostavte skaldrne slulkové rovnice polohy &lenov pre mechanizmus 7R dvoj-
vzperného &eluatového drvi&a z obr. 1.4a za predpokladu, Ze pozndme velkosti
kon3tantnych rozmerov (dl%ok a uhlov), zadiato&né hodnoty premennych di%ok a
uhlov a priebeh pohybu vstupného hnacieho ¥lena, v tomto pripade %lena U2'

Rie8enie

Uvedieme v3ecbecny postup

1. nakreslime Strukturnu sehému,
2. oznalime &lenov Us» i=1, 2, ., u,
3. v kinematickej aj Struktirnej schéme ozna¥fme pismensmi spojenia Zlenov,
4. postupne ur&ime:

Pre. Yy tm‘ 2 T Stmvm’ 81% atm’ B T B4 # Bems

pre gp: u, - ugm, u

" 8 8 8

» Cy Dy, Dy By, A, 0, 2, 2, m, d, d7,

5. rozdelime dleny pre ZR a prisliuchajuice 28

r, = Ty k1 += ke,
6. v kinematickej schéme vhodne zvolime zdkladny vzta’ny siradnicovy systém

. 01(x1,y1) a na kaZdom ¢lene lokdlne siradnicové systémy Ok(xk,yk),
k=2’ .‘.’ u’ ) I

7. sk v zadanf nie 8§ predpisané, tak podla poslanis RM vhodne zvolime vstup-
né hnacie &leny,



>~

C} . Obr. 1.4

RM dvogvzperného gelustového drvida

truktirnatéma, c¢) globdlne suradnice
pelohy ¢&lenov

a) kinematicka, b

8. podla ZS gvolime & vyzna&ime v kinematickej schéme orientované strany a

prisludné uhly, pridom tie, ktoré pri pohybe &lenov zostdvaju konStantné,
budd rozmery h;, resp. % ostatné budd globdlne suradnice polochy ?ﬁj'
p]j &lenov RM,

zostuvime vektorovd slufkové rovnice pre kaZdd ZS,

skaldrne rovnice prisluchajice sludkovym rovniciam maji tie isté zmamien-
ka pri odpovedajucich si &lenoch, potom vy&islime goniometrické funkcie
kon3tantnych uhlov ®; av konednom tvare takto zfékanych vBzobnych rov-
nic vyznadime nezdvisld a zdvislé globdlne suradnice polchy podla rovnice
™ (2.,2).



Realizdcia postupu

1. obr. 1.4b
2. U, & Ug, obr. 1.4ab

3. OABCDEF, obr. 1.4ab
4o pre v, =2, 2, = 2: 85, = 8, =8 =T, 0, = 3, nzlﬂ 1

pre g, = 3: u, = 4, uy = 2, u=6

k=2,¢c=17,n =n, = n® = n = 1, n, = 0, z =2%= 6, m=5,4=a"=3

5. Cleny: 123456 yAs] ' YA
ZJR: ry: 1234 k.I: 12341 k1= OCDEBO
ZOROV: r2= 56 k2: 561435 k2: EFACBE

6. 0 = 01(11,5!1), 0, = 0, 03 = B, 04 = C, 05 s F, Og =4, obr. l.4c
7. podla zadania je hnaci &len U,

8. kon3tantné rozmery sd h1 * ha, oy + 063
globdlne siradnice polchy &lenov budu:

Y= Vet Vo

Yii2 W™ Wy 18
1.
1’4 wzJ = 1'vIB
Vs = Va0 = Yy
9., 10. k,: 12341, k,: OCDEBO
Hz + H3 + Hﬁ - Ei - Eé =0 (1.37)

XE Mg €N = By, B0y M 3 A vaks ) = MEE YGy = g @ s =0

x: hy ¢ n1+h3cw33+h7c(wz3+ag3) -hy eV, ~hgeg, =0

rﬁvnica pre y Je analogickd (s giniometrickymi funk. sinus)

k,: 561435, k,: EFAOBE

_55-56—H| +h’2+ﬁ'3=5 - ' _ (1.38)
X3 -h5 c‘\[f15 -'h‘5 ¢ Vg -h1 n$c1 +h, ¢y, +h3 € V3 = 0

x: -h.,jazz'\vz1 ---hsc"{lzz—h1 cq;I +h2°’i’n1 +h3°_wz3=0
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Priklad 1.5

Ne obr. 1.5a je mechanizmus kontinudlneho plniaceho zariadenia pre komundlne
vozidld, pridom hnaci &len Je Uz. Utvorte metematicky model pre kinematicku
analyzu, ktlry budd tvorit skalérne slulkové rovnice a parametrické rovnice

dréhy budd M €Uj.

X2
E n - SEE—
y Py YSfe=0. (x)
U _ 3 1
IV1 3 hz B
.U2
"r"‘! OEC rH. (X’,
M U‘r/t 4 /; __—Uz
x 4
5 D Y
F ,
i - -
 0Z0,7 A X, A
U1
aq) b)
Obr. 1.5

3 (P
}
Prs U~
Y2 i
Y
U, C

RM kontinudlneho plniaceho zsriadenia
a) kinematick4, b) Btruktidrna schéma, c¢) glebdlne siradnice

polohy &lenov
Rie3enie

Podla v3eobecného postupu

4. pre v, =2, ¢

pre g, = 2,

k=1,c=4,nk=nh4n5

n=1, n_ =0,

A 1234

ry 1234 k,: 123417 7 k.:

1 1 ABQA
8. kondtentné rozmery: h,, h,, h3

globdlne suradnice polehy:

¥ V™ Yz

322=92=5=4'nv=

3, ny =1

z=2"=3, m=3, 4= a®=2
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VY2 * Vg1 ® P13 : (.39
V3 = Va2 " Y = Vi3
9. k,: Eé +Py3 - 51 =0 (1.40)
X1 hy@Yys P3¢V 00
Yi hy 8¥, + P38y =0
polohovy vektor F1l bodu M bude
Ftl = Hé - 55 (1.41)
T = Xy Iy * ¥y 3,
parametrické rovnice dréhy bodu M si potom:
X;q = hp ¢ V¥, +hye, (1.42)

Yiu =hp 8V, +hysy,,

Prikled 1.6

Zadanie je podla prikladu 1.4 pre mechanizmus na polohovanie plohu z obr.1.6a.
Rie8 enie

4. Vp =2, tp ® 2, 8y, = 8, = 8 = 10, n,=3, n,=1-
8, = 4, u, =5, oy 2, u, = 1, u=28

k=3,06=10,n=n"=na=1, n=0,2=3s"=9, m=7,

a=a%=6

5. | 12345678 .
r: 1234 Kyt 12341 k,: JABCJ
ryi 56 k,: 14561 k,: CDEFC
Py 78 ky: 16871 ky: FEIHGCF

8'_ h? g h1|i ‘1! ”2’ xgi x10: m11
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Obr. 1.6

REM na polchovanie pluhu
a) kinematickd, b) Strukturnpa schéma, c¢) globdlne
siradnice polohy &lenov

globédlne sdradnice'polohy_élenov budd:
Vi = Va1 * P2

qé = wzi ;:'Y17
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V3= Vo " Vg
b T T (1.43)
V5= Vag = Vyy
Yo = Vos = Yis
V7= V6™ Vis

9. ky: 12341kt JABCS
Fip+ By -F +K =0 (1.44)
Xi Pyp &y, + h3 cwu - lx4 c'\p“ = 0
Kyt 14561 | k,: CDEFC
ﬂé + Es - Eg.- Hil =0 (1.45)
x: hy o (Y *wp) +hseV5 -hgeyg-hy ey =0
ky: 16781  ky: FEIHGCF
HG*HQ+HT—HB-H1O+H”=6 (1.46)
X: he e ¥+ hg o (W +o£9) +hy eV, -8 cVg -
=hig S &y * By ey =0
Priklad 1.7

Zadanie je podla prikladu 1.4 mechanizmus UNC-050 z cobr. 1.7a, prifom hnacie

€leny sd U

70 Uge

RiesSenie

4.

e e T B T L L R
511:5’“2'3’“5:"“'9

k=3, ¢=11,n =n =n°=2,n =0, 2=2°=9, n=8,

d=4a%=6



8.

-0br. 1.7

Rovinny mechanizmus UNC -

airadnice poleohy &lenov

123456789
Ty 12 67 k1: 12761
ry: 345 k2: 23452
ry: 89 k3: 28932

o dhg, K4+,

050 .
a) kinematickd, b) Btruktirna schéma, c) globdlne




- 20-=
Y1 = Yny = Piy
Vo Ypy T P
V3® V2= Ve
YT Va3t Yoo

1V5 . Wzg i @13 (1.47)
Yo = Va5 - Yiq
Yy = Vg ¥
Vg = Yop= Vis

9., 10. rieSenie doplnte podTa obr. 1.7c.

Priklad 1.8

Zadanie je podYa prikladu 1.4 pre mechanizmus deleného vyloZnika z obr. 1.8b,
prifom vetupné hnacie &leny budd U,, Ug. Doplnte rieSenie podla obr. 1.8¢,d.

Priklad 1.9

Zadanie je podla prikladu 1.4 pre mechanizmus rypedla DH 113 z obr. 1.9a, pri-
%om vstupné hnacie &leny su Uss Ugy Uge Doplnte rieSenie podla obr. 1.9b,c.

Priklad 1.10

Cleny mechanizmu plniaceho zariadenia pre komundlne vozidld maji hlavné pra-
- covné polohy na obr. 1.10a,b,c,d. Utvorte matematicky model pre kinematicku
analyzu (skaldrne slulkové rovnice), pri%om hnacie &leny budd U3, Ug»




-

ZAKLADNA CasT
VYLOZNIKA

Obr, 1.8

: RM deleného vyloZnika
a) vyloZnik s podvozkom, b) kinematick4,
¢) 8truktdrna schéma, d) globdlne sdradnice
polohy &lenov !
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Obr. 1.9

RM rypadla DH 113
a) kinematickd, b) 3truktiurna schéma,
c) globdlne siradnice polohy &lenov




.23 =

d)
dbr. 1.10

Styri hlavné polohy a,b,c,d RM plniaceho gariadenia
: pre komundlne vozidlé
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1.2.2 Globdlne
lenov RM 8
zajuecim K

gsldiradnice
korektnynm
spojendim

polohy
pr ek I-

UvaZujme WM, ktorého &leny U,, Uy

sa pri vzdjomnom pohybe trvalo dotykaju
danymi nekruhovymi profilmi v tvere uzatvorenych kriviek (obr. 1.11a). Ak do=

tykovy bod . C nele¥f trvalo na prisludnej polovej priamke p, potom je
Qrakizajﬁca K spojenie korektné a mé triedu t = 1.

Obr. 1,11

a) kinematickdé, b) Btruktirna schéma, c¢) prisludné uhly
v rovinnom mechanizme s K spojeniami &lenov UZ' 03

Konfigurdcia telies RM &8 K apojenim'élenov zdvisi od okamZitych velkosti

polohovych vektorov r,, k = 2, 3 a polohy ich nositeliek p,, preto globdl-
nu sdradnicu ?W1k)2 polohy Zlena Uk budd tvorit dva premenné uhly




(\y«]k)z - “Fﬂk + \Pkp (1.48)
kde )

Vix = ¥ (xpy %)

]pkp = '¥(xkl Pk)

(£.49)

Potom podTa TM (164a) méme pre K spojenie pridavnd v#zobnd rovaicu
(V13 = Yy2) * (P3p = Wpp) + (V3 = ¥p) = ¥+ bl (1.50)

KonStantnd celé 3{slo b v rovnici (1.50) ur¥ime zo zadiatolne) polohy ¥le-
nov, lebo pedTa obr. 1.11a sd normdlové vektory Ek kolinedrne, teda ‘

Win3 = Yinz = ¥+ 0¥ (1.51)
‘kde . .

Vink = Vi * Yep * Vo k=2,3 1 (1.52)
prifom ; .

Vi = ¥ (T B | -2y 3¢ L (1.53)

Prikled 1.11

Stanovte globdlme suradnice polohy ¥enov v RM podTa obr. 1.11a.

RieSeaenie

H
N
-
ol
H

1: 8y = 8y = 1(K), t = 2: 85, = 8, = 2(R),

s=3,n =3,n, 2, ny =1, g =2, u, =u=3

k=1,¢c=4,n =0 =n’=n=1, n =0, z= z® = 3,

m=4,d=ad%=3
Ak bude %len Ué hnaci,‘poton globdlne siradnice polphy &lenov budi:
% = Yo = Vi
._q% % l?§1
V3t Vet ¥y
Y= Yyt 3

(1.54)
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Priklad 1.12

Utvorte matematicky model pre kinematicky ekvivalentné RM -z obr. 1.12a,b,65
pri¥om hnac{ ¥len bude U,. ' -

€)

Obr. 1.12

" Kinematicky ekvivalentné RM :
a) s kulisou, b) s ¥apom v dré%ke, c) s hrotom viazanym
na krivku, d’ Struktdrna schéma, e) uhly pre urdenie koe-
_ ficienta b
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Riedenie

podTa obr. 1.12e

4, Vietky hodnoty su rovnaké ako v priklade 1.11.

123
5 T, 123 k. i2 k1: ABCA
8. h2, h3

%= Yo T Y2
Vo= ¥, = Vi
‘Pj = vz? = 1*’Bp

"h * \VzB a ‘%p

9., 10. k,: ABCA

h, +hy -TF, =70

xEhg S ys D Mg Yy A Yy B0

yihysYp, *hysy,;-r 8y,=0

Pre pridavnd v#zobni rovnicu je podla (1.52), (1.53)

Yint = ¥ * ¥ip* 7y
kde podla obr. 1.12c je trvalo V1| =0
Yinz.® Yia * Y3p* Y3

. “ﬁni.- Yin3 =~ ¥
teda

b = -2

Uhol v, urdime podla TM (1.62) z danej rovnice vHzobného profilu

Py = fﬁy1p)

(1.55)

" (1.56)

£1:57)

(1.58)

(1.60)
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pA obr.‘1.12s vyplyva, Ze uhol v3 bude

Priklad 1.13

Utvorte matematicky model pré nédhradny mechanizmus k vadkovému mechanizmu
z obr, 1,13a, pridom hnaci &len bude U

2.
R 1 e S§en i e

KedZe lokélna nadbytodnd pohyblivost kladky nevplyva na priebeh pohybu zdvi-
héka, urobime kinematickd analyzu pre néhradny mechanizmus z obr. 1.13b,

4. Vietky hodnoty sd rovnaké ako v priklade 1.11.

5, 123
ry: 123 k,: 1231 k1: ACDBA

8. konStantné rozmery:

h h, =

8 _,

rovnica profilu vadky:
r, ¥ fzﬁfzp)

globdlne suradnice polohy &lenov:

Yi = Yoy = ¥y

'wz = IQEI > “bp (1.62)
Y3 = Vu2 = Py

Vo= Na3." ¥3p : '
9. k,: 1231 k,t ACDBA

Obr, 1.13 a) valkovy mechenizmus so zdvihéibm 8_kladkou, b) ndhradny vadkovy
. mechanizmus, ¢) globdlpe suradnice polohy &lenov, d) 3truktirna
schéma, a) uhly pre urcenie koeficienta b
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10, X: T, ¢ Hf12 + ﬂyzp) - T3 °'V§p - h1 =0
y: r, 8 VWTZ + 'wzp) - T3 -] qﬁp - p13 = 0
Z pridavnej rovnice pre K spojenie vyplyva, Ze

Yin3 = Yim2 * "'*'f_’ (1.64)

teda
b= =2

Uhol Yy, ur&ime podTa TM (1.62)

ofy .
2 :
VY, = arctg, |- 6, , 6, £, | = arctg, [y, x] (1.65)
. d Wlp '
Kedie pre x, >0 je aj >0, potom 6, = 1, teda
- ds
h 4 : -
Y, = arctg ( —-) ' {1.66)
: _ ; x : :

Priklad 1,14

Utvorte matematicky model pre vafkovy mechanizmus s plochym centrickym zdvi-
hékom podYa obr. 1.14a,b,c ked hnaci &len bude U,. Pri rieSenf aplikujte
vztah (1.48) na posuvajici sa &len U3, teda

(Py3)p = Py3 * Pyp - (1.67)

1.2.3 Glob&lne & lokdlne suradnice
polohy Elenov RM 8 neko re kKt -
nym prekIlIzajueim K spojeninm

Ak 8otykovy bod prakizajﬁciéh profilov &lenov U, Uj spojenych K spojenim
(na obr. 1.14a Bod C telies U,, U3) bude trvalo bodom polovej priamky, po-
tom z d6vodu trvalej singulerity vzdjomnej polcohy &lenov sa K spojenie ne-
uplatni & poet n = 1. Rovnica (1.30) plati pre lokélne siradnice polohy te-<
lies spojenych korektnym X spojenim a V- spojenim, teda pre nekorekiné K
spojenie podla obr. 1.15a bude

o~ :
quj é'dOic.g Cojc = qoji : (1.68)






