USTAV MECHANIKY, BIOMECHANIKY A MECHATRONIKY
Odbor mechaniky a mechatroniky

Priklad 1.

Ty¢ AD se pii pohybu stale dotyka kruznice k y D
0 poloméru r a jeji bod A je veden
po primce p.

Zname prub¢h tohoto pohybu s = s(t). =2 Z r k
Urcete rovnice obecného rovinného pohybu Agé _
tyCe a rovnice trajektorie bodu D. si) | A
Dano: s=s(t); r;|AD|=1;|A¢S|=m+r; m
Pocatecni podminky: t=0: A=Ay.
Reseni:

Pohyb tyce:

Pohyb bodu D:

Priklad 2. an
Vilec se vali po naklonéné roviné /*
S konstantnim zpozdénim stfedu valce as .

Po péti otackach valce klesne thlova rychlost &

z hodnoty @ na jednu pétinu,

tzn. w1 = wo /5

Urcete pocatecni thlovou rychlost @y .

Déno: r =30 mm, as = konst. =1,5ms?,

Reseni:

Odvozeni zavislosti mezi polohou, rychlosti a zrychlenim:

a; = konst.,a =
r
w}
10w 25 ) 125
a wO ag _
20 | do= | dw?) »-20="t=——w?2>wy= |——7m=5721s"1
[ do= | a@ = Wi wy = [
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Trigonometricka metoda:
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Vektorova metoda:

Pocet stupiiti volnosti:

Pocet nezavislych smycek:

Kostragrafu:

Priklady viz http://mech.fs.cvut.cz/doku.php?id=mech:benes
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‘Dé\VIOZ
OA =500
AB = 1500 mim
D L—,_D = 500 wmm
L CL = 500 min
6 DE. = 4000 vmm
E C B Ls = 1000 tnn

2
Y ¥ = %Wz'ﬁ twyo't + o

qo0 A A4 Gpo=135°
AN Wyp = 1 31
A1 =08 §?
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>t Poloku,vachlosl,zvgchlenf Elens,
mecldo-l'lism‘« o '006’.0\ L

N=3(6-1)-205:208) 4@ =151 =1° yluosti (= bude 1 nessvicle sreilive)
Q =Fel-6+1 =2 ncyiws}e’ 5»135&5 (—72 veldovove’ yovnice —> 4 ch\la'\m.’ rovii ce

4 uisle souF&clm:cc)

A, smaal«x: E,, +£,_+_fo_b ,,EL, =
ZshaaLa: b}‘_“y ’_L’_ft'*h’*_bj*lﬁ“é
hezeviele - q= [4,7]

2wicke s 2= |4, 25‘«.5’05{};
. b, /o5 = /%
kausluv;{é ‘o4, loz_,loz,loc,b;,tmg,laql /\'34,/3‘”/,& /!’q Zf = /55¢%
Birdi=p > 4=-%y 4 Nirdd-w=2> -5 (350 )
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Telese 5.
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Maticova metoda:

a) V roviné
[1 0 x (1 0 O cosp —sing 0
T,(x)=]0 1 0 ,oy)=10 1 y To(@) =|sing cosgp O
0 0 1 0 0 1 0 0 1
b) v prostoru
[1 0 0 «x 1 0 0 O 1 0 0 O
lo 1 0 o lo 1 0 y lo 1 0 o0
LO=19 0 1 0 =19 01 0] TP=|0 0 1 2
0 0 0 1 0 0 0 1 0 0 0 1
1 0 0 0 cosp, 0 sing, 0
_ |0 coseg, —singp, O _ 0 1 0 0
To. () = 0 sing, cosg, O T"’y(q)y)_ —sing, 0 cosg, O
0 0 0 1 0 0 0 1

cos@, —sing,
T, (¢,) = sm0<pZ co%goz
0 0

oSO R OO
_ o O O
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Priklad
Vyteste pohyb koncového bodu L pumpy na beton pii rozkladani mechanizmu.
Dano: rozméry |, d, h,12 = konst, w,3 = konst, @34 =konst .
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Piiklad
Pomoci zdkladnich matic popiste pohyb koncového bodu ,,teach® robota. Odméite potiebné
rozméry a také polohu koncového bodu v pocatecni a konecné poloze a ovéite vypoctem.

Déno:05[ Xo,: Yo, ; 20,] = [122; -100; 50], AB = 140, BC =90, CL = 180 — rozm&ry v mm.

) \I!-I
| = |
Qo
N|
=

7 X2 % .
Pocatecéni poloha: 100 \ /
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Piiklad

| Predlohova pievodovka s ¢elnimi
ozubenymi koly a hfebenem ma
pocty zubti kol 25, 23,2%3, 24,
774 a modulyng, M3, Mys.

IN

Urcete pievod p 25.

Reseni:

1) Zakreslit thlové rychlosti.

2) Zapsat podminky valeni — tj. vztahy pro shodu obvodovych rychlosti v mistech
spoluzabirajicich zubi.

3) Vyjadiit obvodové rychlosti pomoci thlovych rychlosti.
(poloméry rozte¢nych kruznic je tfeba vyjadiit z modull a poctu zubii ozubenych kol)

4) Ur¢it pievod pys.

Priklad T
Planetova ptevodovka s dvojitym 3 T
satelitem < '
. , , . Z3
s nekorigovanym ozubenim maé pocty
o Z3 T Z1
zubll
kol z,, 23,75 ,21 a moduly m o3, M 3. —_— - T 4
Clen 2 se rozbiha z klidu s konstantnim @12 @12 )
thlovym zrychlenim o 1. i i | |—|| 2 ]
Urcete tthlové zrychleni o 14. 1
Y 14 Z> 1
Reseni: -
1) Zakreslit uhlové rychlosti.
2) Zapsat podminky valeni. A: Vi, = Ugs B: 5 = 0(= By4)
3) Rozlozit sloZzeny pohyb na unasivou a relativni slozku. 13 = 14 + 43
4) Prepsat podminky valeni pomoci tthlovych rychlosti.
A: B:
5) Vyjadiit wq, V zavislosti na w, a derivovat na vztah pro a,,.
T T T,—T' T T T’ T T’
W11 = W14T2 — (r_z) W1473 = 0)1423r—3113 = W14 = ﬁwu = A = mau

(poloméry je opét potieba vyjadiit z modull a poctu zubit)



