by c)

Obr. 1.14

a) vakovy mechanizmus s plochym centrickym zdvihdkom,
b) Struktirna schéma, c) uhly pre urlenie koeficienta b

Dznatme Aoy v#sledné relativne prekIlznutie, pridom pre

804553 = 88Rdg3p | drp3 T Y023 * Y032 1:62)
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Prikled 1.15

Stanovte lokélne suradnice polohy élgncv RM 2z obr. 1.15a & utvorte matemas

ticky model RM podla obr. 1.15¢ s globdlnymi suradnicami polohy &lenov.

20 JOPZ

¢/ d)
Obr. 1.15

a) resp. b) lokdlne resp. globdlne siradnjce
polohy &lenov spojenych nekorektnym K spojenim,
- ¢), d) prisludné Struktirne schémy

Rigs é.e nie

4, Ve T2y =2, t =12 8,, =8, = 1(K), t = 2: 8,, =

&

!
w
B
]
n
i)

>
I

8, = 2(R),
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a8 a8

k=1, e=4,n =1, 0 =0 =n= 2, n = 2,

m=4, a=3, 4% =2

. 1, 2z =3, =

123

123 k

ER r : ABCA (usedka)

1 : 1231 k

1 1

8. konitantné rozmery:

h,, h

3
lokdlne suradnice polohy &lenov:

2?

QG = a4y = P

"

Q * 9 ¢13 -
) - 1
Q3 = Q9 = @3
Q = 932 = 923

globdlne suradnice polohy Zlenov:

Vi ® Yo 7 Y2
VY2 ® V¥no = Vi3
Y32 Vo = Y
Yo = Va2 ® Y3p

(7.72)

9.,10. Ked%e sa telesa Uy, Uy mé¥u oté?at nezdvisle od seba, nemb%eme apliko-
vat vézobnud pridavnd rovnicu (1,64). Nezndme uhly 1@p’ “@p uréime ako
doplnkové uhly podla(¥1.45) pre dané uhly Yi2r Y30

04/": 4:";—- :

1.2.4 Globédlne a lokédlne sdiradnica
polohy Elenov ERM s nekorektnymn
uzatvorenym valivym V spo Jenim

V TM seme odvodili, %e dve telesd spojené V spojenim sa'hb!d'po_u;b€ va-
1it len vtedy, ak ich spolo¥nf bod dotyku leZi na prisludnej polovej priamke.

Z d6vodu existencie permanentnej sihgulérnej vzédjomnej polohy telies viaza-
nych V spojenim Je V spojenie trvalo &iastone pasivne a pre triedu
t = 2 (dve vhzbové podmienky) médme pre ka%fdé V spojenie polet n = 1.
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Ked%e povrchy elementov V spojenia mé%u wo2i sebe virtudlne preklznut je
V spojenie kinematicky ekvivelentné s preklzajicim X spojenim. Potom pre ;
ka%dé V spojenie méme v matematickom modeli RM Jjednu pridavau vézbovi ' 
podmienku valenia, ktord ostéva v platnosti pre konelné premicstnenia telies. |

Ak gzdkladnd slu¥ka degeneruje na dselku, potom nezndme suradnice polohy mb%e~-
me urfit len z pridavnych vdzobnych rovnic tak, %e vyznaZime zaliatolné polo~ 3
hy osf lokélnych siradnicovjch systémov v fase t = t, spravidla x; , = X. |

’ i

Na opis ﬁolohy &lenov spojenyeh V spojenim vyuZivame lokélne.suradnice o~ |
lohy a prisludné globdlne suradnice ziskame 2z transformadnych vztahov.

Oznatme . uhol pootofenia lokdlneho suradnicového systému telesa U; od
oi i

zatiatofnej O;(x ) po polohu v &ase +t: Oi(xi, yi).

i,o* Yi,o

Glcbédlne suradnice iy1i polohy telesa U; v dase t vypotitame pre ki o
; »
=X ak ?oi" 0 podXa transformalného vztahu ;

Y4 = Poi - 2% p s ' ' (1.73)

kde Poi je po¥et otoleni telesa Ui o uhol 2& a pre I Poi < 0

Y,y = 2“’%‘%1 - 2&p;) e (1.74)

Lokélne siradnice polohy qii. vyjadrime pre lubovolny uhol ‘Poi
;= Poi = 29Py; . ¥ (1.75)
. € ' bude globdlna sudradnica

Potom pre 0O < ?1

(1.76)

Pod¥a TM 1lokdlne siradnice polohy centrélneho kolesa C, ramena R a plané-
tového kolesa P 84 viazané vztahom .

R
P
TH(3.19¢h) @y = Pyc,0 T <‘ t g) #1r = Pir,0) -

Rp

= (@1 = ?1p,0 (1.78)
C .

podla obr. 3.24 TM.
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Lokélne suradnice polohy kolies 02, U3 v &elnom sukoleail budd

R
3

Priklad 1.16

Stanovte lokélne aj globdlne suradnice polohy &lenov RM 2z obr. 1.16a, kto-
ré sd spojené V spojenim, pricom €len U, je hnaci.

Obr. 1.16

a) resp, b) lokdlne, resp. globdlne suradnice poloh{

&lenov spojenych valivym V spojenim, .¢) resp, 4

Struktirne schémy & lokélnymi resp.globdlnymi surad-
. nicami polohy &lenov



RieB38enie

@ o;Wo.ﬂ,

4. VSetky hodnoty ako v priklade 1.15.
5, | 123 =

: T, 123 k,: 1231 k,: ABCA (dsedka)
8. b, "y

lokélne suradnice polohy:

LR D AT

QG = Q= §py R R e | B (180)
93 = 952 7 P43

Poala (1.79) urdime @13 @ uhol @23 2 rovnice

TM(3.18D) Qi3 = Qo+ Pp3 e 0B
"Podla obr. 1.16b je ?02 >0 # ?03 < 0, potoh

Yiz = P12 = VYo _ (1.82)
Vi3 =27 = P53 = Vg ' _ (1.83)

s globdlne suradnice polochy.

Priklad 1.17

Utvorte matematicky model pre RM z obr. 1.17a, priZom &leny U,, u; a
UB’ U4 sy spojené -V spojenim. Hnaci Zlen je Uye :

Ried&enie

AM ru¥ného zdvihdka mé podYa 1.17a nadbytoZné (redundantné) P spojenie,
ktoré pred kinematickou analyzou odstrénime (obr. 1.17b), potom podla postu-
pu bude ' '

4. vm'ﬂ 2, tn = 2, 855 = s, *® 5 =5, gv =3, n, =1
gﬁ.:‘; 3, .uz =“u3 =2, u=i4g :
k=2, ¢=5 mn. =-1, n=0°=n=1, n =2 (2V), s=6,

z® = 4, a=3,ad-=4, a® = 2
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Cbr.

a) RM ru&ného zdvihdka s nadbytolnyn posuvnyn P
spojenim, b) RM s globdlnymi suradnicami polohy
&lenov, c) Struktirna schéma

1.17

5. 1234
r,: 123 k,: 1231 k,: ABCA (lselka)
Tyt 4 ky: 1341 k,: CD(P)C (dsedka)
8. By by = By By= By

globédlne suradnice polohy &lenov budu:

V= V7 Y
Vo = Mgy = Wya
Y3 = Y2 = Py

9.,10. PretoZe zdkladné slulky degenerovali do uUseliek, na urd&enie
z4vislych globdlnych siradnic ‘YTJ’ Py vyuZijeme len prid

né rovnice pre V spojenia,

Uy vzp
Y2 Vi3 P4 L%*'
] ]* esh

U RE(P)

(1.84)

neznémych
avné vHzob-
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Do rovnice (1.79) dosadime podla obr. 1.17a,b

Yi2,0 = @12,0=°

V13,0 = @13,0 = ©

a pre p,, = Py3 = 0 Jje podXa (1.75)
V12 = Poz
913 = P03

Potom podla (l.??i pre @12 < 0 bude

Yy, = 2% - @, ‘ (1.85)

podTa (1.76) pre 913'> o}

Vi3 = P13 (1.86)

Rovnica (1.79) pre lokdlne suradnice md4 pre globdlne suradnice tvar

h
2 \
V3 = — (2% \‘Vm) (1.87)

By 4 o =D
g + B2 =27

Pridavnd v&zobnd rovnica pre V spojenie &lenov U3, U4, prifom &len Uy
konéd posuvny pohyb vod&i U, bude

»

P1g = P1g,0 = M Wiz = Vi3,0) _ (1.88)

1

Pre Pyy 0 = 0, 'W13{0 = 0 Jje po dosadeni

h, h,

Pig =hy Vi3 = T + v,,) (1.89)

3

Rovnice (1.87), (1.89) tvoria matematicky model daného RM.

Priklad 1.18

vaurte matematicky model pre RM 2z obr. 1.18a, v ktorom sd &leny Ué, U7
spojené valivym V s8pojenim a &len 02 je hnaci,




by

Obr, 1.18 -
a) RM s valivim V spojenim, b) Struktirna schéma

1.2,5 G lobdlne & lokédlne sdradnice
polohy ¢lenov BRM = n ekorektnynm
otvorenym valivym V. spoJjeninm

Nekorektné uzatvorené valivé V spojenie dvoch #lenov spinalo okrem podmien-
ky valenia (dotykovy bod trvalo patri polovej priamke) aj geometrickd vazbu ;
trvalého kontaktu profilov ¥lenov (priklady 1.16, 1.17, 1.18). Rovinné mecha-
nizmy na obr. 1.19 resp. 1.20 maju %leny Uy, U, resp. U, U spojené me-
korektnym otvorenym valivym V spojenim.

Nekorektnost otvorenédho V spojenia odstrdnime tak, %e do éustavy telies vlo-
¥ime fiktivny &len, ktorym nahradime chybajicu geometricku v#zbu, prilom v RM
na obr. 1.19 to bude rotujici a v RM na obr. 1.20 posuvajici sa fiktivny
&len. . :
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B UJ

) R=C
nﬁs Us

Obr. 1.19

a) RM s otvorenym valivym V sapejenim a rotujdcam
fiktivnym ¢lenom, b) Btruktirna schéma

Prikled 1.19

Utvorte matematicky model pre RM z obr. 1.19a s otvorenym Y apbjenim &le=-.
noev U3, U4 ak hnac{ #len bude U2.

Riedenie

Podla teoretického uvodu v &1, 1.2,5 vloZime do sustavy &lenov rotujici fikt{vs
ny &len U5 a pokradujeme podla Standardného postupu.

4. Vo = 3 tn = 2, Spp = 3(R) + 1(V) = 4, 85y = 1(R3), 8, = 8 = 6,
nv=3’n2=1
gm=3,u2=3+l([}5):4,113:1’“&5 :
k=2, ¢=6,n =0, n = n® =n=1, n, = 1{V), z =6, z% = 5,
m=4,d4=4,4d =3

5, 12345
r: 123 5 kT: 12351 k1: ABCEA
rst 4 k2: 15341 k2: EDCE {(use&ka)

8. kon3tantné rozmery:

h, + hg
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globdlne siuradnice polohy &lenov:

‘VI = \Pn‘l = w12
Vo= V; * VY3

- (1.90)
V3= Y0 = Vg
Y4 = V23 ° Vis
9.,10. k1: 12351 k1: ABCEA
H1 +EZ+H3+H4=U (1.91)
XL Bt Y TRy e Yy T s Y =0
y: o B ¥y F By BW & By G, =0 (1.92a,b)

k2 dégenerovala na idsedku, potom ak oznadime P = UJ, R aUs, Cw U‘, RPII
=h6, R, = h5 pridavnd rovnica podTa (1.78) pre lokdlne suradnice polohy
bude mat tvar

hg hg e
Prg =1+ "'") P15 —— ¥13 (1.93)
By hs
Z obr. 1.19a vyplyva, Ze ?12 > 0, teda

Yi2 = P2 (1.94)

Vi3 = @130, §,,<0

potom :
$15 <O
preto bude _
'\pwzzf- Plﬁ (1.96)

Po dosadenfi do (1.93) a iprave

h
: 6 ;
?zZ 2R o~ (1 + g) Ry - ?23) (1.97)

“Rovnice (1.92a,b), (1.97) tvoria matematicky model RM,
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Prikled 1.20

Utvorte matematiocky model pre RM =z obr. 1.20a s otvorenym V spojenim &1r-
nov U, U, ak hnac{ &len bude U,.

Obr. 1.20

a) RM s otvorenym valivym V spojenim a posdvajﬁciﬁ aa
fiktivnym &lenom, b) zafiato&né polohy lokélnych siurad-
nicovyech systémov, c¢) Btruktirna schéma
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Rie&aeanie

Podla teoretického udvodu v &l. 1.2.5 vloZime.do sustavy &lenov fiktivny po-
suvajici sa ¥len U, a pre novd sistavu &lenov urobime 3truktirnu analyzu
podla 3t~ndardného postupu. ‘

4, v, ® 4,. t, = 2, 8,5 = 4(R) + 1(V) + 1(P) =6, 5, = 1(R,),
5, =8=9,n, = 4, n, = 1 :

B 4, u,; .4 6, u4 =1, u=17

k=3,¢=9,n =0, nh'a ng =n=1, nn'= j(V), z =9, z® = 8,
m=6,d=6,a"=5
5. 1234567
ry: 1234 ky: 12341 k,: ABCGFA
ry: 56 ky: 123561 k,: ABCDEA
ry’ A ky: 1471 ky GC(P)G (dseZka)

8. konitantné rozmery budd

h, + h7

a globdlne suradnice polohy:

'Wnl = w12

Y =
Yo = Va1 T Vi3
Y= Vo Y4
(1.98)
12 = '*23 * Mg
Y52 Yoq = Wis
Yo = ¥z5 = Py7
9., 10. K, 1241 k,: ABCGFA
B, +B -F -8 -5,=0 e L s
x: £, = hy ¢y, *+ hy ,civﬂ. - s = 0 CL T (1,100)

y: £ =hy 8y, +hy sy, -h - h, =0 {(1.101)
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k,: 123561 k,: ABCDEA

Hé + Hs + Hé + Eg - 51 =0 (1.102)

R By ML Vo o BN B g B S O - 0lon)
¥ f4 = h2 8 Yo, * h3 8y, * h5 8 V,3 +bg 8 Yiq = h,=0 (1.104)

zZs k3 degenerovala na usedku, preto pouZijeme pridavnd rovnicu typu (1.79),
ktord vyjadruje podmienku valenia pre dve ozubené kolesd. V nadom pripade sa
val{ ozubené koleso po ozubenej ty&i, potom z rovnosti dIZky odvaleného oblu-
ka na ozubenom kolese a odvaleného dseku na ozubenej ty&i vyplyva podmienka

P17 = Pr7,0= "Ny Wiy = ¥y, 0 (1.105)

Znamienko - v rovnici (1.105) vyplyva podla obr. 1.20b z toho, %e pre p,, -
_p17’0<0 bude ‘1{114- '\VM,O}O'

Z rovnice (1.105) vyjadrime neznému ‘V14

Pi7 " P17,0

Vg = qw14’0 = _—_7;————— . (1.106)
: 4

Rovnice (1.100), (1.101), (1.103), (1.104), (1.106) tvoria matematicky model
daného RM.

Priklad 1.21

Utvorte matematicky model rovinného mechanizmu planétovej prevodovky z obr.
™ 3,244d,e.

Priklad 1.22

Vypoditajte pdhyblivoaf RM podvozka sutomobilu z obr. 1.22a s valivymi spo- |
Jjeniami &lenov Uy, U, & Uy, Uye

Ried8enie

Valivé spojenia &lenov Ul’ U2 a U1, U4 si otvorené, preto pred vypoltom
pahyblivosti vlo%ime do sistavy fiktivne &leny U5, Ug (obr. 1.22b). Potom
pre

' Va =3, t, =2, 8,5 = 2(P) + 2(V) = 4, 85y = 2(R3), 8,=8=8, n, =3
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gm=4,u2=5'u4=1’u=6
a8

nk = =1, 0, =2, 0 =

teda dany RM mbOZe mat jeden vstupny hnaci &len.

Cbr. 1.21

RM planétovej prevodovky
a) boZny¥, b) &elny pohlad

Cbr, 1,22

) RM podvozku automobllu, b) RM fiktivnymi Slenmi
Us s Ugs c) trukturna schéma _
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1.3 ROVINNE MECHANIZMY S OHYBNYMI CLENMI

V stavebnych, dpravnickych a polnohospoddrskych strojoch a zariadeniach sa
Zasto vyskytujui ohybné &leny (lend, rafaze, remene), ktoré mé%u prenddat len :
tahové sily (obr. 1.21a,c). '

Pri vypo¥te pohyblivosti RM potvoreny ohybny &len (obr. 1.218) kinematic~
ky ekvivalentne nahradime ozubenou tyfou a kladku ozubenym kolesom (obr,
1.21b), .

Ak 8U vzniknuté valivé V spojenia otvorené, potom pred kinematickou analy-
zou RM vlo¥fme do sistavy fiktivne &leny (na obr. 1.21b sd to &leny U5'
U )l

6

Ak nahradime uzatvoreny ohybny &len v obr. 1,21¢ Zlenmi U3, 59 potom je je-
den z nich nadbyto¥ny (redundantny), preto ho vo vypolte pohyb11voat1 neuvsaiu-
jeme, teda nahradny RM je opét na obr. 1.2ib,

Priklad 1.23

Vypoditajte skutodnd pohyblivost RM 8 otvorenym ohybnym &lenom podla obr.
1.23a.

T T i b)

Obr. 1.23

a) RM s otvorenym ohybnym &lenom,
b) RM s fiktivnym &lenom UG
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Rie8enie

Kinematicky ekvivalentny} RM je na obr. 1.23b, kde je Ug fiktivny &len.
Pre

Vp =2, tp =2, 855 =3(R) + 2(P) +4(V) =8, =8=9,n =3

gy = 6, u, = 3, ug = 3y ug =1, u=6
n, = -3, o 4, n® =1

Vstupny hnaci &len mdZe byt napriklad u,.

Priklad 1.24

Vypolitajte skutolnd pohyblivost RM 2z obr. 1.24a.

o

" L%
Lh L&
<
b)
Obr. 1.24
a) RM 8 otvorenym ohybnym &lenom,
b) ndhradny RM

Ried3enie

Rovinny mechanizmus z obr. 1.,24a md otvoreny ohybny &len, ktory kinematicky
ekvivalentne nahradime ozubenymi ty&ami U3, Ug, prifom kladky Uéi'UT na-
hradime ozubenymi kolesami. _ '

Néhradny RM Jje na obr. 1.24b a pretoZe vzniknuté valivé V spojenia s u-
zatvorené, nebudeme.do sustavy vkladat fiktivne &leny. Potom pre

Vp =2, ty =2, 85, = 3(R) + 3)P) +4(V) =8, =8 =10, n, =3
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By =5, Uy =3, u3 =3, ug =1, u=7

n, = -2, n, =4, n® =2

Vstupné hnacie &leny sd teda Uz, U?.

1.4 ROVINNE MECHANIZMY S FIKTIVNYM OHYBNYM CLENOM -
TEKUTINOVOU VAZBOU

Na obr. 1.25a je rovinny mechanizmus UNC 060. Pri reZime zdvihania vj}lo¥nfka
U, treba doaishnut, aby sa lopata 03 premiestnovala len tramslalne, teda

aby zachovédvala svoj smer vo&i vztaZnému priestoru U,. Tdto poZiadavku re-

alizujeme tekutinovou vEzbou pomocou "flakového média, ktoré budeme povaZovat
za &len U 10° pri ktorej piest U5 priamo ovplyvnujo pohyb piesta U9.

Priklad 1.25

Utvorte matematicky model RM UNC 060 z obr. 1.258 pre ra21m zdvihania vyloini*
ka U,, ked hnaci &len bude Uy. %

Riedenie

Na realizédciu transla&ného pohybu telesa U3 .pomocou tekutinovej vAzby sme us

tvorili néhradny mechanizmus s fiktivnym ogxbgié glenom UiO‘ Pri vysivani

hnacieho &lena UT sa otd¥a vyloZnik U, a vznika juice posunutie &lena _05

vyuZijeme pomocou fiktivneho ohybného &lena U na také posunutie &lena
g' aby lopata U3 konala transla&ny pohyb.

V kaZdom okamihu prdce RM bude sd&et posunutf (obr. 1.25d4) konStantny
hio =.(Py, 1001 * (Py,1072 = (Py, 100k (1.107)

teda h10 Je kon3tantny rozmer.

Rota¥né spojenia triedy t = 2 I, resp. J &lenov U5’ Ulo resp. Ug, UTO na
obr. 1.25b sd uplne pasivne, teda n = 4.

Obr. 1.25 a) rovinny mechanizmus UNC 060, b) nédhredny RM s fiktivnym ohyb=
: - m Slenom U ) &truktirna schéma pre néhradny RM, 4) globdiﬂ
ne siradnice ﬁgiohy &lenov
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.25

Obr.
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Urobme teraz Struktdrnu analfzu podla ¥tandardného postupu

4, Vp 52, ty =2, 8,5, = 10(R) + 5(P) = s, =8 =15, n, =3
8y T 5, u, = 3, uy = 5, u, = 15 ug = 1, u=10

k=6,c=152=18,2° =14, m=9,d =12, d° =8

P 12345678910
r,: 12 67 k1: 12761 k1: ADHA
ry 4 kzz 14521 k2: ABCDA
r3: 5 k3: 2510932 k3: GCIBEJFG
r4: 3 9 k4: 23982 k4: DGFED
r5: 10 k5: 54105 k5: CIBC (Usedkn)
rgt 8 kg 81098 ke: EJFE (isedka)

8. globdlne siradnice polohy &lenov:
¥y = Wp 5 Pyg :
wz - \Fz‘l-: (p.l'.lo).]’ Ellebo {p1’10)2
Y3 = Y2 * W2
Y= Wag B Vg
Y5 = Wy = Wiy - (1.108)
w& = wz5 = p15
VY7 = Ya6 = Vis
Vg = Y27 Pyg
Yo = Y8 = Vs

konitantné rozmery budd:

hy #'h,5, &) T&q

9., 10 k!: 12761 k1: ADHA
Fy =Py -F =0 | (1.109)
hy ¢ Y5 =W,y €V - By ey, =0 (1.110)
ky: 14521 £ ABCDA

h4+515'56."52=5 ' (1.111)




- 51 =

hy © %y + V5 © Yyy ~hg © (Yyo +%,) - hycy,, =0 (1.112)
k3: 2510932 k3: GCIBEJFG

' ‘_-.515 , Py 9
=R, - Ef - (31;10)1 +-E11 + 231,10}2 + Sé‘-_EB =0 (1.111)

=h, e (W, =&5) = Pyg ¢V, +hyyc (W, -

*Pig e Vg -hyeY;3=0 (.4

" iy © (Wpp ~&5) = Vp5 © Yoy + By (¥yp ~ ) ¢

*We7. Vg m By e Vo T 0 - - (1.ns)
ky: 23982 hﬂ: DGFED .
hy + By - pg-Bg=0 - okl ~(11€)

il Qi) % ByioiN B0y © Myp wiing By s US0E. (IR )

k5: 54105 k5: CIBC

- % - (Py,10)) * P15 =0 AW v (1.118)
“hg =Wyt Vs =0 | ' ot (1.119)
ksz 81098 ke: BJFE

(Py 1902 * Bg =.Pyg =D _ | (209
(Py 100k = Vg1 * By = Vg7 = O | S Gaen
Bio = ¥a *.h,g-_' Va7 = 0 | | (1.122)

Pre refim vysy¥pania obsahu lopaty U3 pri siZasnom zdvihani alebo spustani
ramena U, su vastupné hnacie &leny U;, Uy & prisludng matematicky model
utvorime bez fiktivneho ohybného &lensa. :

Prikled 1.26

Na obr. 1.26a je manipulalné gariadenie Sanderson & hnacimi &lenmi UG' Uiz
a tekutinovou vHzbou medzi &lenmi U3 a Ug realizovanou na obr. 1.26b po=-
mocou fiktivneho ohybného Zlena U13. Utvorte matematicky model daného RM
podla obr. 1.26b.
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Obr. 1.26

a) Rovinny mechanizmus Sanderson, b) globdlne siuradnice
v néhradnom mechanizme s fiktivnym ohybnym &lenom U1 ’
c} Struktidrna schéma pre ndhradny RM 3
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RieSenie
Analogicky podla prikladu 1.25 zavedieme kon3tantny rozmer

a pri §trukturnej analyze re3pektujeme, %e rotané spojenia K resp. L &le+
nov U3, U13 resp. Ug, 013 sd Uplne pasivne, teda n, = 4, potom

4, v =2,t =2

" m = 2 85, = 12(R) + T(P)

Ppi®id = 19,-n‘ =3

Sm=5,_u2=5,u3=‘—5,u4=é,u5=1,u=13

k=7, ¢=219, n,=-2, 0 =n =n=2n, =4, 2=2,
z% =17, m =12, a =14, a® = 10
by - 12345678910111213
ro o4 1112 k3 1,11,12,41 k,: GFCO
ryi 2 k,: 12341 k,: GABCG
ryt 3 , ky: 32,13,3 . ky: BAKB (setka)
Ty 13 k,: 13,876543,13  k,: LHEDCEKL
ry: 89 kg: 89,13,8 ks : HILH (dse¥ka)
rg! 10 kg: 10,789,10 kg IJHI
ot 67. kT: 67456 kT: ECDE .

Y6 = Vzq = Vi4 (1.124)

Yo = Vu6 = (Py,43)qr 8lebo (py 435
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Priklad .27

Utvorte matematické modely BRM =z obr. 1.27f a pridavnych zariaden{ z obr.
1.27a,b,c,d,e podla metodiky uvedenej v rie3enych prikladoch.

1 14 : 21 2 3 2.2

Obr. 1.27

a),b),e),d),e),f) varianty RN
nakladacieho zariadenia
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Priklad 1.28

Utvorte matematicky model RM 2z obr. 1.28a,b.

TUYNTVF Y¥YNYYVYYY

Obr. 1.28
a),b) alternativne spbsoby uchytenia ¥lenov RM

Priklad 1.29

Na obr. 1.29a,b,c,d 8u znézornené pracovné polohy nakladacieho mechanizmu.
Utvorte pre dany RM matematicky model. '

Obr. 1.29

a),b),c),d) pracovné po-
lohy nakladacieho RM






