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14.1.1., Syntéza klikového mechanismu se t¥emi diskrétnimi body pfesnosti .

Zdvihové zé&vislost mechanismu mé& aproximovat funkci
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P’ = (SB-SA)Z* ("Za"'[A)Z = s&+ rzcnsz(f -2rscos( + e +
rQsinz(f -2 r e sin (f? .

Vztah upravime na

ercos(F +2resin(f -(rz- 12+ az) = s'2 - /14,9/

Tato rovnice vyjadfuje zdvihovou zavislost mechanismu /srovnel /14,9/
s /14,4/ - z&vislost s ((P) je zde vyjadiena implicitné a r , 1 , e Jsou
hledané rozméry oznafené v obecném vztahu /14 ,4/ r a2 rn/ .

Zavedeme pomocné proménné

I:)4 = 2 r
by, = 2re /14 ,10/
b3 = 1'2 - 12 * 82

a volime t¥i body pfesnosti ¢ , 9, » Y3 z intervalu < 9o s Lfk> . Ze
/14,8/ vypotitéme s, = f(Cﬂ), s, = f((fz), s, = f((rs) a dosadime do /14,9/

- 2

l:u1 s cos (h + bzsin (f{ - b3 = s

b1 s,cos ?2 + bysin %_ - by = s% /14,11 /
- 2

b,sscos ?3 + bzsin (f3 - bj = 83 .

Pro pomocné proménné b{, b?.' b3 je soustava /14,11/ linearni, tedy
snadno feSitelnd . Hledané rozméry mechanismu pak vyplynou z rovnic /14,10/




