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Kinematické a dynesmické. DP-STR. 3

v§sT LIBEREC 11. CERVENCE 1964

peieni mechanismu,

T Jiri razédek

vod.

Je objektivni skutednosti, ze vyvoj nasi
socialistické spolednosti ve spolecnost vys+
éiéh,kvalit je nejenom co‘nejtésnéji spjat,
ale‘pfiﬁn_podminén 1n§ensivnim, vysece plé—
nevitd vedenym rozvéjem viech sloZek néred-
nihe hespedd¥stvi. ‘

‘ v sivdrech XII. sjezdu ksC byle znevu po-
tvrzene, ze 1 naddle zGstévéd hlavnim &lén-

kem rozveje narodnihe hespodd¥stvi spelu se

gemédélstvim primysl - a v ndm t32ké streji
renstvi jako gékladna vyroby vjrobnich pre-
stredkl. V zivérech sjezdu je téz pedtriena
Uloha spetiebnihe pramyslu & te v tem smy-

slu, %e spetiebni pramysl mé zésebit trh

dostetednym mneZstvim vysece kvalitnihe 2zbos
3{ %irokého sortimentu.
v jakém vztahu Je textilni strojirenstvi

k témte uvedenym faktim. vV prvé fadé Je tie-

ba si viimneut, ze uspéchy spotPebnihe pri-
myslu v oblasti textilni vyroby jseukﬁmérny
vysledkim textilniho gtroejirenstvi, Ze tedy
zéle3{ na tom, zdali spotiebni textilni pri

k]

mysl bude mit destatedng a moderni strojevy
perk a bude potem moci produkevat pezadeva-
ny ebjem zboZi vysoké kvality a girokého
sortimentu.

Nelze si nepevsimnout také toho faktu, Ze
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véST LIBEREC 11. CERVENCE 1964

$eseni mechaznismu.

Jiri{ Mazdcek

nékteré obory naSehe textilnihe strojiren-

stvi se svimi védeckymi a konstrukénimi vy-
sledky Padi na gpicku avétovéhe vyvoje. To
né vedle jakéhosi morélniho efektu téz 1
znadny dasah hospoda¥sky. D4 se tedy tvrdit)
e textilni strejirenstvi mé své ﬁédné sle~-
ve v rozveji celého nérednihe hespodéfstvi.
Sauéasnj/textilni vjvej, shedné s vyvojen

ostatnich prﬁmyslovjch strejirenskych edvét
vi, se ubiréd smérem zkvalitnéni a maximélni

intensifikace stdvajicich vyrobnich procesdy

pPPidem? ale neni oponi jen ani vyzkum moZnos

i revoluénich zmén takovych vyrobnich pe-
chedd, kde jiz dalsi zproduktivnéni neni
reédlné. Tate cesta je ale dosti trnitad ,
obzvl14st v tak tradiénim odvétvi jako Je
pravé textilni primysl.

' Teto diplomova price je orientovana na
zji8téni, zda je mo¥ne pouzit navrieny me-
chanismusvboéniho prodlupniho mechanismu
RBH preo stavy konstruované na vyS$Si prohoz—

ni rjchlosti.
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Kinemetické a dynamické

vSST LIBEREC

k FeSeni mechanismu.

7adaneu ulehou je teereticky vypeclet

kinematickych a dynamickych pemérd mecha -
nismu listového streje RBH. Tento strej Jje
Vyribdn v Zévodech tkalcevskych stavﬁ; zé
vod 0% Lemnice nad Pepelkeu. Vyrobce predu-
kuje tente strej v zdsadé ve dveu medifika- |
cich pre 16 a 22 listd a tyte petem upravu- Azﬁfj%bfé?
‘ je pre rtzné stavy a rizné paprskevé Sife,
Snad nejvdtiihe roziifeni desla tate lis -
tevka u stavu K58 v medifikaci e 16 listecHh.

RBH je rychlebdiny listevy stroj s nuce=.
nym zdvihem i stahem listl. Pohon mechanis-
mu zdvihu a stahu listd Je odvezen od drai
kevé kruhevé vadky s kesinusevymi pfeched-
nicemi, Cely mechenismus lze v pedstaté
rezddlit na dvé &asti a te : na hnaci &ésty
tvelenou #aékeu a vahadlem, které je sou -
® d4sti zdvojenéhe paralelegramu, na némz
jsou uchyceny neZe a hrebeny sleuzici
k evladdni druhé &dsti mechanismu, kterd
prestfednictvim lisevané platiny a pékevé-
he prevedu pienidsi na jednoetlivé listy im-
pulsy neZe respektivé hi'ebene hnacihe paraQ
lelegramu, V&dt3ina seudésti listevéhe
streje je vyrebens ze 5edé litiny, peuze
tédhla a2 lisevanéd platina jseu ecelevd.

/U streje s 22 listy je téZ niZ z eceli./
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‘Kinemetické a dynamické

|vdsT LiBEREC

| PeSeni mechanismu.

Struéni‘r@zvrhfa pestup ieéeni.

pPrednd je tPeba si zvolit vhedny pracevni
resim listovéhe stroje a pro néj petem pro-
vist cely vypodet. V zadéni Jje uvedeno max,
nepsti osnevj 450 kg, Lte pPibliznd edpovida

’_ napsti esnovy pro tkani hustéhe pléatna,

7velme si tedy tento précovni rezim: na-
péti @sn@#y 450 kg, pedet niti 6 0@0; néd -
vliek de 4 listd a tkani budeme provddét na
stavu K58, Velme si velikest predlupu e nd-
co vét3{ ne?li je b&Znd& pouzivéne a sice
h 120 mm / tim vlastnd zvySime velikest
namdhani streoje /, vzdélenest svirky ed bo-
du pPirazu velme H=1 050 mm, |

Na jeden list tedy pZipadne % celkovéhe
podtu niti a stejny dil celkevéhe napéti,
Greficky byla zji3tdna sila plsobici ve

() svislém smdru na list eod stazené respektivs

T

zdvizené esnevy., Oznadime ji P19==54 kg; \
Dalsim krokem vypodtu bude zjisténi kine-
matickych velidin valky a celéhe hnacihe
paralelegramu, edkud plejdeme pres lisova-
nou platinu ns viechny &leny mechanismu, |
Nyni pfejdeme na dynamické PeSeni a+spe- |
cielné si poleiime otézku, jaké maximalni
hednety nabyde sila / vznikajici pii chedu
stroje / mezi neZem a ozuber lisevané pla-
tiny. Vychediskem ném bude vztah vyjadPuji-

ci elementdrni zménu pohybové energieE sou-
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{VSST LIBEREC,
o \ Ji¥{ vazadek

Peieni mechanismu.

stavy.

INgdy; + STjdsj =ZdE
Pritom predpeklddéme, Ze vnéjsi udinky pise+
bi ve smyslu kladnych pPirtstki velilin
Vi; 85 % pﬁsébi—li ve skutednesti epadné,
je tiebs desadit je zéperné,

D&lime~11 vztah dt, méme

® | zM0, +xmjvj=%%
kde vj jseu rychlesti Elend seustavy.
Abychem mohli téte revnice peouzit vkkan-
krétnim pripads, Jje tfeba zvolit néktery
,élen;za zdkledni a vhodnd vyjédrit pehybe-
vou energii, Te Je tak zvané redukceinaV
zveleny clen,
Redukce na pesouvajici se‘é1en. Oznacme
zvoleny peseuvajici se &len p a nepelitejme}.
jej mezi estatni &lemy. Clenu p pfisluseji

T

velicdiny: Vv _,&8 o' Tp

PP

Ostatni pesouvajici se éleny budou mit :

s B

Vj, mj’ Tj a I‘Gtujici 5161)3‘ :Cn)i, Ji, Iﬁi

Potfebnéd prevody necht jsou:
v, v
_ g - i . .
d%j = 3; , <“pi = rp;; -, kde lp je

vhedn3 zveleny polomdr,
Vyjédfimeéli pohybevou energil soustavy,
zavedeme~li s peouzitim pPevodd do vsech

3lent tehete vztahu rychlest jp;a zavedeme-
~11
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Kinematické a dynamické

FfeSeni{ mechanismu.

viST LIBEREC

redukevanou hmetu na zveleny zakladni &len

' 2
2 X
By = Wyt X1, de,; + 5&('&“4)'
Pe desazeni redukevané hmety a prevedi

de vztahu I. desteneme pe. derikvevini

m"d'&r = 'I‘r +2".I"’-m “+ ZH,%‘

Pehybevd revnice v ebecném tvaru tedy je :

Thd = Dpd®p
Z pehybové revnice vypoclteme silu P9 me-

zi nerem & ezubem lisované platiny. Ddle
vyresime silevé poméry na hnacim paralelo—
gremu a specielné hnac{ mement, ktery musi
uddlit vadka delnimu vehadlu./ Clen e 3/
Z velikesti tohote hnaciho mementu vypodte+
ie déle velikest nermélné sily mezi kladicl<
kou a belni sténeu drézky hnaci vadky, A
® | . z této sily wypolteme maximélni Hertziv
| tlak,




Kinematické a dynamické DP-STR. 7
VSST LIBEREC | 11. CERVENCE 1964

feieni mechanismu,

Jiti Nazddek

73isténi kinematickych velidin kesinu-
sevé valky a vahadla.

Kinematické pom&ry pleché kesinusové valky

jsou zndzerndny na ndsledujici strénce.,K dy-

namickému Pedeni potiebuji predeviim zndt
charakter pribdhu zrychleni,A to z toho 44~
vedu, ?e dynamické odpery mechani mu jseu
® pfime umdrné velikesti zrychleni. paximum
zrychleni tedy odpevidéd maximu neméhédni

viech &len mechanismu,

7 obrdzku plyne, Ze nejvy$ii hedneta zrych:;

leni je u kosinusové valky ns zaldtku a na
konci prechodnice, a Ze kladicka valky naby-
de této extrémni hodnety okamZité v nulevém
Sase, U této valky je pribéh rychlesti sinu-
sovy a pribé&h zrychleni kesinusovy.

Na ebrizku je zakreslena vadka plechd -
. : - hnacim &lenem mechanismu je viak vadka
kruhovd drézkevd, ze které je pohyb odebiran
vahadlem s kladickou.

U drdszkeové vadky s kyvavym vahadlem bude
na vahadle prendSena pouze sleika kolmého
zrychleni. Te je jediny rozdil od pleché -
vadky. Protoie i tato slozka musi mit stej-

ny charakter pr&béhu / t.j. kosinusovy / ,

plati tedy pro ni stejné zévéry Jjake pro
kolmé zrychleni valky ploché - maximum na

zaddtku a na konci prechodnice,
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Kinematické a dynamické bP-STR. 9

Jiri Vazécek

Kinematické velidiny kladicky a vahadla
vyteiim pomeci néhradnihe mechanismu, ktery
sestrojim pre zvelenocd polohu. Na tomte na-
hradnim mechanismu, ktery je kinematicky to-
to¥ny s uvaiovanou okemzitou vzéd jemnou polo-
hou vadky a kladilky s wahadlem, vyPesim rych-
1osti & Corielisovou konstrukci zjistim zrych-

leni klsdidky a veshadla. Petem prejdu na téh;

la a no’e mechanismu.

Otézka, kdy bude nejvétsi naméhédni mecha-
nismu, vyplyva piime z pehybevé rovnice me-
chanismu listevéhe streje, p¥i vypeltu sily
ne liseveneu platinu. Bude to okamzik, kdy
mé byt zahdjen zdvih listd ze spedni krajni
polehy. Tato poloha je zakreslena na kinema-
tickém schematu mechanismu na pfileze ¢.1.

Pekud se tySe maxima zrychleni pPenesené-
‘ ho na mechanismus, je tPeba si uvédomit, ze
mezi ne?i a ezubem lisevané platiny Je vile
/ v bodé E kinematickéhe schematu / ,» ktera
se serizuje na 0,8 mm, Mechanismus bude te-
dy urychlen v tom okamziku, kdy se ntZ pesu-~
ne o 0,8 mm a narazi na azub platiny., V tom

okamiiku bude jiZ posunuta kladilka na vacce

L]

o maly uhel ed bedu prechedu kruhevéhe oblou:

xu v obleuk kesinusevy. Tente uhel bude tak
veliky, aby zdvih klsdidky, ktery odpevidi
tomute uhlu, nésobenfy prevedem mezi kladil -

keu a neiem byl prave 0,8 mm.




: inematické a dynamlcke ‘
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tedeni mechanismu. —
¢ e Jif{ Mazdlek

Odhadem lze ¥Fici, Ze tente uhel bude ma -
1y - ztejmé nejvétsi bude u vadky se 120°

oy

prechednici pFiblizné kelem 7° , u estatnic
vedek mensd.

V tomte Jje tedy nutne si upPesnit pfed -
chézejici uvahy e maximu naméhani celéhe
mechanismu listevéhe stroje.

K sestrejeni{ ndhradnihe mechanismu pre
jednotlive vadky Jje treba pfesne zndt sou-

fadnice bedu / aznacme jed
v némZ dejde ke etyku noze a ozubu plahlny.
Pro tente v#peéet si na vacce zvolime pe -

1Zrni seuradnicovy systém, kde pal se shedu .

,,* ﬁJ

je se stPedem vacky 8 pruvadic, prochéze ji-
c{ bodem styku kruhevéhe eblouku s ebleu -
kem pPechodnice, mé seufadnici; d%-&’

Rovnice kosinusevé pPechednice |
® =R~ B casx’)

ﬁhelﬁd'vﬁak,plati pre nezkrécenou kosinusov-

ku, pPechednice je sle zkricena V tomte pe—

mdru o
'
dh;uhel na skut»cre pPechodnici

~ K°-dé1ka skutedéné pPechodnice ve stupnich

S =R-08¢ =p__/L.(/__m‘.7 |
® = 24 ¢ 4
< -arccac(/- ___4_3__-) XL ‘c‘“

. . , 75
{ ~pFeved mezi neiem a kladilkou = 7= 119




= Kinematické a dypsmické | PP-STR 11
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Ye3eni mechanismu.

JiPi- Mazadek

Rednoty uhli  pre jednotlivé valky,

Pfechednice 120° 150° 180° 200®

Thel & [ |-7°52! —6°51" -5%°54' | -5%15’

Fonstrukce ndhrslnitec machanismu,

Néhrade skutedného mechanismu se proevadi
" vét3inou pri Pedeni trojdélennych mechﬁnismﬁ,
kdy selhdvé b&znd peuéiVané pé1evé kenstrukl
ce, Petom pievedeme trejdélenny mechanismus
na étyféiennj, na némi pravédeme grafické
feieni kinemstickfeh velidin,PFi ndhradd
musime vyhovdt témte pedminkdm: musi byt
‘zacheviny stledy otéleni a stredy k¥ivesti.
nahrazevanéhe mechanismu. Tomu vyhevime
v neiem pripadé tsk, Ze - mezi bed‘lzamﬁfres-
pektive 150, 180y 3200y / o jeho edpowt -
. S ‘dajici stfed kfivesti vleZime étvrt;’r élen,
Tim je‘néhré&ni mechanispus sestrmﬁéﬁ;
Oviem je tPeba zndt stfedy k¥ivesti bodd
¥ ne jednotlivjch valkéch, Provedeme tedy
v ekoli bedu M péhradu k@sinué@véh@ oblouku
ebloukem kruhevym, jeheZ stied analyticky
vypeétemeabudeme jej pevazovat za stied
krivesti bedu M.

Vipelet stiedti kiivesti bodd 20y a3 20

Revnice kruZnice v palérﬁich soufadnicichl




Kinematické a dynamicke DP-STR. 12

11, CERVENCE 1964
Jivi Mazadek

VSST LIBEREC

FfeSeni mechanismu

Y

" a=reg=2riosfy-p)

Pro vjpedet stfedd kiivosti bedld 120y .

s 290y g1 zvolime souPadny poldrni systém
tak, Ze privedid jdouci bedem styku kruznice
8 kosinusevky bude mit souTradnice }pzézw

V tichbte soufadnicich maji tedy bedy M uhel
| prﬁvodiéeﬂ:,@ﬂ,— «, / -viz tadbulka na
‘. ~ predchdzejici strané/, Dédle zvelime.béd M

’ 120M / resp.
150y . 200y /; peotedeny ednézﬁfreSpektivé

vleve a boed ¥ vprave od bedu

e—%-’-,j" ; pPridem? soufadnice r; r, a 1,pPi4
slusnych bodft vypedteme z pedminky, Ze bedy|.
lez{ na edpevidajici piechednici, splouji

tedy revnici kesinusevé pfechednice

7 =R-E(1-cx 7
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- PeSen{ mechanismu,
- JiP{ Mazéalek

Obecny vypedet soufadnic stfedu kFivesti,

Mingl  Min ) Min,f)

at=r*+rr2-2rr, m//.ﬂ/
PR ARV X TV Y Y

ai=rirrl-2nm /s A

0= ?’—c‘-zm cnfp )21ty il Fo-to)
ri-ri=2r,[r,enff-fo] -res (V-1 )]

rt-r?

L7 coaff-fo]-reel - )] |
0= #1217, crifH-1o) + 21375 coullffs)
r’-r‘ =21 lrcalt-1,]-# ewlV-9,) 7

Poord ey oifot iy s - rlrt foCh fo —ry iy

re- 2 ",“fﬂ, W)’, fﬂMﬁM)’. ;-Mfmy'_,./m,}o
"7/”/’""“‘/}4 7, aiw by )+ 13000 Yy #y Cre g
Afﬂ/rMy, reiwd) 9 M%—- vy

‘Pz- rzz K

"7%[/¢/*Mﬁ-ué-oy)-/r diwh - v y,) ] =
ey - ryeng - Krycondfy + Kreesl

covi-r,eo0fy [12K) + K-#covy

i &M)}/'Ifk/-krmf— A
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VSST LIBEREC| . mechand smu. 11. CERVENCE 1964

Jirfi vazdlek

Pfedchézejici velbeu seuradnéhesystému
8 vzdjemnéhe rezloZeni bedd M,N,,M,, jsme
deséhli tehe,ze pri zjisfevéni seuradnic
téchte bedd pre jednetlivé druhy vacek, bu-
deme piepoditévat peuzeseufadnicejﬁ,’g,jg

bedd pPisludnych vadek,

Numericky vypelet stFedd kPivesti bedd
120

¥+ 2OOM pEislusnych piechednic,
1. PPechednice 120% Délka K'=7207

M(1555%, 82°8) rexme7
M(15518,;85°28) ge24392,1
Mi15457, 78°48)) §'=208919

K= -250p52
kitm-150852

(k+1)y-coqgy = - 18621 fe)-gving, = -234 06
k-y-cosy = —53403 kr-sny = -J86 5%
§-cosy = Jgo1 Ksmy = 151,626
42,
Y8 Goks =~
L=k = N

£99, 440
%= W=6‘&6’wfﬂ |

Q=B55%-608 = 2474 mm

Srerkrm—ca—
&tz(ﬁﬂé’ ; S’ //’!
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Kinematické a dynamickeé

visT LIBEREC 11. CERVENCE 1964

Yefeni mechanismu.

Jiri Mazéclek

2, Prechednice 150° /Délka K*=105%

(455,54 ;83°09) r= 2 19,7
1, (156,48 86°0F) 243921
Ty, (15457,80°14) K 238919
K= ~ 2, 50882
| Jot=-150852
o | (kr)y-cony =~ 161  (hepyving, = ~235,04
kr-cosp = - 16336 kr-sinp = -3F3 37
ycoty = 26220 %dowg = 15 33

E 'f, = -

/g = -(30{;3/Mﬂ=', 9007;:
= —%" = 7‘9,me

a =155 64-74 5= PLO4kmm

$u(#4,5; 90°77)

3, PPechodnice 180 / Delka K°= 90° /

M( 155,64, 84°06) rh 241927
M(156,18, 86°3€) %24 392,7
M (15457, 81°36) w'=234919

K= ~230452

ke1=- 50852
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s | Kinematické a dynam_iciié o
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feleni mechanismu. 1T Vazidlek

(ke p)rcnp =-139726 (k) rsing =235 90
Kr-cozp = -40,10% KrJinp = - S 104
r;-w& = 22,!.’07 'i'“‘”ﬂ' 43'4,,1
__3657_ _ 5, |
Lapy=-57m = = 2057
=P = 90°76’
® | %= 12 Y= P5mm
- 7

a= 16554-45 = 7954 mm

Gy (#5,90°%")

4, Prechodnice 200 / Delka K°=80° /

2%/ 155,54, 84°457) i 20m27
- M,(15%,18;86°58) 54243921
o M,(1545%, 42°32) 1'=238919
| K= - 250052
Ket= =1, 50852
(ketppomp=-12,460  (LGimepy=-2552
kremp = -3l Kriky=- NSy
goooty = 20554 Vi-dig = 15326

bypp- 5P = o

B 9
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peieni mechanismu.
: Jiri Mazacek

-~ 1204 -
i3 Al

@z 15554-949= €3 64mm

(119, 90°)

olet obvqéwvich, gzghle sti ' ieaetlivych

pemér uhlevych ‘fycﬁlesti hlavnihe hii-
dele stavu a hnacihe hiidele dveuzéviénéh%
1istevého streje,jskym Je Feiend listevka,

je 2 :1
Trehezni rychlest]| 200 | 240 | 280
Obvedovd rychlest] 1,635 1,970) 24290

Obvedeva rychlest je udéna v m/sec a pre-~

hezni rychlest je vietnesti prohozd za ming

K nskreslen{ néhradnich mechanismi pou-

71 jme tichte zvelenych néfitek:

ot ) A .m
médP{tko délek &= mm

ndPitke rychlesti ﬁ = d0mm sec

méPitke zrychleni /" = 7‘%:.' ’ﬁml
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Pedeni mechanismu. T{PT Wazacek

Obecné tedeni ndhradnihe me chanismu.

Je te &tyPélenny kloubevy mechsnismus, na+
nrszujici ve zvolené poleze mechenismus vac+4
kovy. Vznikl tak, Ze mezi stred kladildky
/ vod M / a stred kPivesti toheote bedu /SM/
byls vleoZena téhlice oznadena Jjake &.3.

Na mechanismu Pedime kinemstické veliéiny
® i bodu M. Vychézime ze zdkladniho rozpisu

3] = 32 4 21
Pro rychlesti v bode W platis

—

Ty oy =T+ %
Rychlest %, zndme co de velikesti 1 sméru
Rychlost @ znéme peuze smer —eg
Rychlest # =Y, také peuze SmET —= &
Y=, =Yyt
—y - —
‘ : Protoie smdry x a y se 1isi pouze e ndkelik
minut, co? nelze pFi grafické metodé zachy-
tit, vychdzi rychlest % =7% nulové,
V dal3im pevazujeme tute silu ze nuleveu,
pretoZe jeji hedneta je skutednd nepatrna
a jeji peminuti tedy nemize evlivnit pies—
nost vysledku.
Pre zrychleni v bedé M plati:

@,‘Z‘,'—"-b}n"'a’”"'@
a, je tek zvané Corieliseve zrychleni. Vzni*

tohote zrychleni je pedminén charakterem
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i‘ VV ' .
esen;. mechanismu ¥ WasdeK

druhetnéhe unisivéhe pehybu 32 - je-1li ten-
te pohybem r@taéniﬁ, petem je vZdy tente
unéd$ivy péhyb deprovézen Ceriolisevym zrych+
lenim. Jehe welikost a smér jseu urdeny vek-
terevym seulinem 25 X, . Je tedy | ,
peeteiene e 90" v kladném smyslu ed druhet-
né rychlosti 2, . |
zrychleni &, / G4y / mé peuze telneu
slezku Qw s Jjejiz smér ‘je —y
7Zrychleni 0& " mé normidlneu sleiku e znémé
velikesti i eméru a tednou sleiku ve sméru—p—x
Zrychleni @y ma peuze nermélnou sleiku,
znémeu co de velikosti & sméru, Teénd slei-
ka je nulova, proeteZe pohyb 21 Je kruhovy
rovnemérny, |
Cerieliseve zrychleni & je zndmo co de

velikesti i sméru.

Grafické Pedeni ndhradnich mechanismi
pre jednetlivé druhy valek a zadané prohez-—
ni rychlesti je prevedene na nasledujicich
strénkédch.
Poznamka: Olen &.4 ndhradnihe mechanismu,
ne némZ 5e_b@d M, predstavujici kladicku,
se kryje se ¢lenem ¢.3 kinematickéhe sche-

metu listevéheo streje.
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Yeieni mechanismu.

Jifi Nazédlek

PPehled tednych zrychleni kladicky — bod M.

G ¥ Mipec*
vedke: | 200 p/min | 240 p/min | 280 p/min
120° 46 68 92
[ ) 150° 51 75 102
180° 56 82 112
200° 6045 88 120

7Zrychleni nezd s platin,

Slen 5 a 9, bod E md v téte zvelené polo-
ze okam?ity stied otddeni v @ - proto jeho
pehyb neni pehybem eobecenym, ale prostym po-

. suvem, Rychlest je nulové; zrychleni je

shodné s bedem C uhlevéhe vahadla 3,

vadka: 260 p/min | 240 p/min | 280 p/min
120° 38,5 57 78
150° 42,8 62,9 85,4
180° 47 67.9; 94
200° 50,7 73,8 100,8

Gy 20y = gt % = G [Yhec]
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fefeni mechanismu.

Qynamické feSeni mechanismu.

b4 [y

V prvé fadé je tfeba sestevit pehybovou
rovnici pro zedany mechanismus. Jeji obecny
tvar je odvezen na str,

Tato rovnice mluvi jednak o ¢lenech mecha

1

nismu, které konaji pehyb pesuvny a jednak
o ¢lenech s pohybem rotadnim., V FeSeném me-—
’ chanismu listového streje jsou v3ak také
dleny konajici pohyb obecny; specielné se
jednd o &leny 93 11; 13; 17 a 1&.

¥a7dy obecny pohyb se viak di rozlozit
na dva soulasné pehyby a sice v pohyb pe-
suvny a»rotaéni. Budeme tedy uvazovat, Ze
ka2d¥ i-ty§ obecns se pehybujici élen mechs—
nismu se nejprve posune rychlesti - odpcvie
dajici skutedné posuvné rychlosti tééiéfé~
' a zéroven se pootodi kolem b&Ziste uhlovou
rychlosti @gy .

FPro vyfetPovanou okamiitou polohu mechsa-
nisru je viak nutno podotknout, ze ilen ¢
/ vlstina / m% pio tuto polohu ekamZity
stPed otddeni /pol ralativniho pohybu P /
v nekoneénu, kond tedy v tomte okamziku
pouze pesuvny primelary pohyb, Kolem tézis+
té tedy neretuje.

Jak byle v prede3lém pedotknute, prevede-

me redukci vedkerjch sil a mementd / na meo

chanismus pdsebicich / na pesuvny ¢len 9
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- lisovaneu platinu. Teuto redukei dojdeme

k obecné pehybevé revnici mechanisru

E;dg = Ropeds 29
vV tétoe rovnici Jje neznamou sila Pg’ pﬁsebi—
ci mezi neZem a ozubem platiny / kinematic-

ké schema - bed E /.

vy jddfeni pohybové rovnice mechanismu,

;Ldg='“9'“%udv

Z«{g =% - Gg “Gpo om0~ Gy *rr - Grp- ?rs “ Gy
'Gby“mv*'EQ "Zu'cfp"Aﬁnyﬁr"An¥4:5L

A
My= Gy b — T [
Y pi
Mpy>Gpy s, ~ T 6e5x = 7 G w

My= Gt~ Z Grs™ %

"hedg™ ™97 Pt (“'« * 2y s - 725 is ’fﬂn(“wf

* ""r:("w *‘mn(*',, * T /F‘-‘"y ,7,,[”—- /
+ ya/,;__?}z ¢ o g—:iy ¢,7,,,(C;-_’f/ *'71:/‘;,':"*

)"+l )

Ji¥i Mazacek
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Jiri kazaclek

fedeni mechanismu.

K dosazeni do pohybové revnice schézi ny-
ni vihy hmety, mementy getrvadnostli jednot-
l1ivych &lenl & pPevedové poméry mezi jedﬁat»
livymi ¢leny. Prehled vah hmet a mementl
setrvadnosti ddvéa tabulka, kde jseu tyte
hodnety sefazeny.

Nejprve Jsme stanovili zavéSovénim teéZis-

{62

t3 kazdé seudasti., Za druhé jsme si zjisti-

1i dobu kyvu zavéSené souddsti . Potom jeme

vypeletli mement setrvadnesti vzhledem X be:

L5 2

du zévésu a posléze prepeditali tento mslien

setrvadnosti pemeci Steinerovy véty na momeht

setrvadnosti vzhledem k ose depu, kelem kte

réhe soudést rotuje a pripedetli moment
setrvadnesti Sepu, pokud ovSem rotuje spo-
ledné se souddsti. U &lend obecné se pohy-
pujicich Jje vysledny moment setrvacdnosti
. urden vzhledem k tézisti.

Prevody mezi jednotlivymi cleny.

Pri edvezeni pohybové rovnice byly prevo-

dy takto definovany: &jﬂ—% pro pesocuva-

jici se Zleny a ﬁ.-g—*)’; pro ¢leny rotu- |

jicis polemér/  Je zvolen rovny délce pla=

tinového vshadia / &len 10 / p¥i otddeni
kelem bodu M a znaéen.%{.

Mechanismus méd ve vySetPovené peleze nu-
levou rychlest, prete by se nedale vyhevet

t3mte vztehim, Na clen 9 do bedu E byla te-—

dy pPripojena jakési pomyslnéd jednetkové
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fedeni mechanismu, JiPi Nezddek

rychlest / / a z ni jsme vSechny ostatni | ‘

e

petiebné rychlesti na mechanismu edvodili
pouzitim vyminky tuhesti Usedek pre pootole-
né rychlesti, Tim prevedene zjisténi pFreve-
3d mezi jednetlivymi cleny na pouhé ?@ravné-
ni dveu usedek, kters predstavuji my$lend
vzédjemné rychlesti 31enu redukovaného a re-
‘ dukénihe,

Tyto vyPeSené pomyslné rychlosti jsou za-
roven i jednotkovymi zrychlenimi jednetli-
vych &lenl, A to prote, Ze grafické feSeni
zrychleni ne mechanismu S nulovou rychlosti
gse zjedneduduje. odpadnutim vSech normalnych
slesek zrychleni. nateliks 5e se provadi

stejnym zplsobem jako $efeni rychlosti.

v

Vy< {sleni pohybové rovnice mechani smu,

2:49 =h- 69 ~Guwtn” Gu'("n' &, T gf.r’("g -
- 43(*’19 49 4 a"x'&'gé*f&n"&.l'n -

- (;;"'/5'7"“7& - £ 6w -L6n "Vﬂ) -
‘(;,:“/‘;41'”%:*14'6«“?)

ey = "0 T ”"«("‘n 7 7Y, (“’a """”’f:("ir *

+m/,,(a,, -f-m,,(a,, fm,g/#,, +.,7,,/,.’/

+\7n[5:,f‘;/zf O;,(ﬁf/z + ‘7,3/53‘/;
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Ye3eni mechanismu.

¢ ) L) e Tufl) s )

~la
+ %‘/
("‘10'4
Dov 51
o Mt e = o= 057
%‘5 -%frsg.’im 46‘25
R T e A
&g =97
Lar o Yar
[ ) .
g T i
2 aE i
&y Tnim ¥
® SN e
&% %" = - 7%
Pm 4 -y LT, =
<{‘# -;‘ ’5'7#_"%, /8
"y =78

big =5 —422-468 -0M8 - {4 -5 27 157 — Qo692+
+I0S9 ~4#19L+ Q0265 = 22 +58 787
Bads = %3 +50hkp — 7 87ky |
Py = 1095900+ 001 + 4106 +4W207 - (0709 + 009293+
+40972 + 098 + 9252 + §006F +{0i2 + JRo202 +40 284>
. |
- {92 kg e,
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feieni{ mechanismu.

2iP{ Mazalek

Mty 29 = B*58 -4 [kg]

V dosavadnim vipoltu Jjsme tedy dospsli
k pohybové revnici mechanismu, ze které
jsme vyjédPili silu P9. skutednd sila to
v&ak neni, protoie jsme neuvazovali, Ze mezl}
ozubem a nozem Jje vile,
o Provedme tedy nyni rozbor skuteénych po-
" mérd, pPi kterych dochdzi k prenaosu silové-
ho impulsu z hnaciho paralelogramu n& plati4
nu a z ni prestfednictvim prevodu na list.
Predné si rozeberme ziskanou pohyboveou
revnici, Je nutno je3td podotknoutb, %e uve=
dené rovnice pro dany mechanismﬁs plati pou+

ze pro uvazovanou okamZitou pelohu, nebot

se jednd o mechanismus S proménnym prevedo-
. vym pomérem a Vv rovnici je aplikovén pfevod

zvolené polehy mechanismu.

ﬂ)';a’- dynemickéd sila,

8k9-- sila vyvoland vahami jednotlivych
Elenl wechanismu.,

58&y- sila vyvoland odporem napjaté esno-
proti vychyleni tkaci roviny do hoer+
ni nebo spodni krajni pelohy, néso-
bend pPvodem mezi listem a platinou,

Upravime jesdté tutoe rovnici tsk, %e do ni
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Pe3eni mechanismu. - )
Ji?ri Mszalek

zavedeme vliv tPeni., M&Fenim na mechanismu
bylo zjiténo, Ze tfeci sila mad hodnotu
2 kg. |

Béhem klidové vydrie, kdy je list stazen
/ respektivé zdvizen /, Jje udriovén mecha-
nismus v rovnevéze diky tomu, Ze oke plati-
nového vahadla se opPe e prst stahovaciho
hiebene. V oksmZziku, kdy konci klideva polo-+’
ha a niZ s nozovymi tédhly a tedy 1 s h¥ebe-
nem se polne pohybovat, uvede sila Pyg de
pohybu cely mechanismus - tedy i platinu,
Ozub platiny pedne pted nozem ujizdét a tim
je déne, %e ke styku nedojde v okamziku,
kdy nZ urazi dridhu rovnou vili mezi ozubem
a nozem plus soudet vSech vili v mechanismu
ale ke styku dojde aZ nékdy pozdéji.

Te sle do znadné miry komplikuje vypoclet
‘. maximdlni sily, nehled& k tomu, Ze jeji ve-
likost je téz jeste ovlivnéna rézem a jak
je zndme, rézovd sila se vibec nedd presné

urdéit.

A A,

5 a:‘; \

E
_.____.___/ _______L\ \\.__4>_..____

g g
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Jirs Nszacek

teseni mechanismu,

Obrézek znézormuje kinematické pomery
v okam¥iku, kdy se. niz préavé polne pohybo-
vat 8 kdy Jje tedy séroven i uvedena do po-
hybu platina, na kterou je redukovéana hme-
ta celého mechanisru,
Ke styku obou &lend dojde Vv hodé B, kdy
nG% urezil dréhu 4, 2 platina Ay .
. pPrébshem zrychleni obou Slent jsou kosi-
nusovky o stejnych dé1lkéch oblouki, ale
réznych amplitudédch./ to je oviem poute
teorie/. Skutedny pribéh mé charakter tlu-
meného kmiténi, pficemZ maximdlni hodnota,
které dosdhnou kmity zrychleni, je dvojnée~
sobnd oproti teoretickému pribéhu,
V¥podet meximdlni sily P9skut bychom m3~-
1i tedy provésti takte:
1/ Zjistit, za Jjakou dobu dorazi oba c¢leny
. ze svych vychozich poloh do bodu E.
2/ Uréit zrychleni kterd Jjim pPislusi v be-
dé¢ E, tato zrychleni od sebe odedist,
&im? bychom urdili relativni zrychleni
/ &L / v okamZiku setkdni,
3/ Dosadit dvojndsobnou hodnotu tohote &,

zrychleni do rovnice pro vypolet
Bt =2+ £ [KgT
7 titulu, e skutedné pribehy zrychleni

obou &lend jsou velmi komplikovené phedpo- |

klédejme, Ze se obé zrychleni béhem doby,
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Jiri Mezacek

Ye%eni mechanismu.

ne? dojde -k setkani obou Zlend, nezméni s

politejme skutednou silu z revnice

Bt =20;%) Mpea * F [*97

prehled velikosti skutednych sil mezi pla-

tineu & noZem prqgég@notlivé valky a pro-

hozni rychlosti. Sily Jjsou udédny v _kg.

®
vadkas] 200 p/psql 240 p/pin| 28° P/ piy
120° 27 64 106,
150° 3545 76 120
180° indh 88 138
zooigl_* 51,4 97 150
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fedeni mechanismu.

Jiri Mazédlek

Vyrodlet Hertzovych tlakl mezi kladidkou a

vadckou,

K vipodtu je treba zndt silu, a to maxi-
mélni silu, kters pisobi na kolmici mezi
kladidkou a obrysovou k¥ivkou vacky.

Vypodet této sily provedeme stejnou meto-
dou jeko pii vypodtu s{ly pasobici mezi no-
® ~ sem & ozubem platiny. Jedinym rozdilem bude
3e redukci hmet a sil provedeme na rotadni
%len / vehadlo 3 /, nikoliv na posuvny Jjak
tomu byle v predeslém.

Pohybova rovnice norového mechanismus
- .
Mroas ™= Jreds €5

Pozpimka: Nyni jiZ uveiujeme viechny 4 lis-
ty / 2 jseu stehovény & 2 zvedédny/. |
sila potPebnd na stah 1istd je men3i ne3

@ s{la Pq pfi advihu listi.Velikost rozdflu
sil je 2 /8 kg a to proto, e pfl steahu list -
t4 véhy jedﬁetlivjch glent mechanismu tento
stah usnadnuji.

Obecné vzjédfeni pohybové rovnice

hpacihe mechanismu,

Mreds = N"'” ‘ZGJ'.&E = G; (1- m;c}ra-(w“f-
- 2 Gg b, (“:; + 26, s < Bl
~(B- 16 )1 s
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Peieni mechanismu. — —
Jiri Mazdcek

- z - l . z.
v Tyt 2% s * 29, pgy t e Te Pyt
2 2
+ vy Ty s
L1301 . 4
Prevodové pomlry: ("’n 150 100
155 100
Ave3T730 416 =491

,!3_0.._4.9.9=4
(40“ 730 40

@
_ 155 100 _
&1 130 116 091

Q

3= Mry +2,132-0585-P) 0,26 =
= M"’, "P,‘o,l"* l,th}

Moud

Yiedd = 001151 +0,0049% +0, 00536 * 0r96-913"

+ P96-073"= 290022

C N= 929 Es -1,507* 02679 = 47-£5- 101+
Tw

+ 177

Ne 1,07-E5- 101+ 177y

Pohon listového:stroje ebstardvaji dvs vad

ky, proto k vypodtu Hertzovych tlakd ocouziA

jeme pouze polovinu sily N.




: Kinematické & dynamické DP-STR. 38
Vv$§ST LIBEREC 11. CERVENCE 1964

Pe%eni mechenismu. _ ,
Jiri Mazéclek

Vipodet Hertzovych tlakid provedeme podle

znimého vzorce:

K
77
Pleot] = 19962 7L

phehled zjiSténych Hertzovfch tlaki,

‘. yaéka: 200 P/min 240 P/min 280 b/hin
120° 723 968 1 031
150° 799 977 1 100
180° 867 994 1 180
200° 912 ‘1 010 1 220
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feleni mecheanismu

Jiri Mazacek

Orientadéni propocet meximalnich sil pro pfir

1

pad, %e by bylo pouzito u Peseného mechanis

mu_sinusové vaciky.

Na ndsledujici strénce jsou znézorndny
kinematické poméry vacky, kterd md pribéh
zrychlen{ sinusovy. Privé timto pribéhem |
" ‘ zrychleni se podstatné 1i3i od valiky kosi- | .
nusevé. Vyhodou valky s takovymbto pribéhem
zrychleni je, Ze nemd skoky ve zrychlenf,
nybrz pouze zlomy. Teo mé samoziejmé za né-
sledek podstatné zmirnéni rédzd u mechenis-
mu.

Nevyhodou takovychto vadek je v3ak ale
skutednost, Ze maji pomérné strmou sttednl
d4st zdvihové kPivky, kde se potom setkéva-
. me s velkym vzristem tlaku mezl bokem val-
ky a zdvihétkem nebo vahadlem.

Pomdr mezi maximédlnim zrychlenim valky
kosimusové a meximdlnim zrychlenim nakresle~
ndho druhu sinusové vadky je pPfiblizné 1,33
/ hodnota zjisténsd z literatury /. Zatinm
co kosinusové vadka mad na zaddtku a na kon-
ci maximum zrychleni, sinusovd Jjej mé v pro
vé a druh? Stvrtiné zdvihu,

VMéme-1i rezhodnout, které vacka by pro
dany mechanismus, vzhledem k velikosti si-

lového namédhAni ozubu platiny, byla vhod-
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rejeni mechanismu. -~
feseni mechanismu | T Wazdsek

néjs8i, potom lze tvrdit, Ze by te byla vad-
ka se sinusovym priébdhem. Na pedporu tehoto
tvrzeni budi?Z uvedeny tate divody:

U kosinusové vaclky je na gzalatku réz ve
zrychleni a navic'jeété i réz mezi ozubem
platiny a neZem, Neepsk sinusevd vacka mé

na zadétku své pPechodnice pouze zlem'vef

zrychleni, nGZ nes platinu by najel Setrnéji

‘ ’V | a teprve pii dslsim pohybu by mechanismus

dosdhl maximélniho zrychleni, Také kmity ve
zrychleni by jiz v této debé byly Castelné
utlumeny. Maximélni sfila na ozubu platiny ’\
by tedy byle rozhedné mens3i nez u stavajici+
ho pohonu vadkou kosinusevouj; odhadnére, ze

by byla asi o 30 % mensi,
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JiPi Nazéacek

zdvih

¢

/

-——— ,zrych/e ne
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inematicke a namicke v ‘
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Pedeni mechanismu, — —
= = Jifrf Mazddlek

Hmotové veliliny ¢lenu mechani smu,

$len &,.3
Delni wvashadle.

Véha : G=3% 175 g
Vzddlenost t8%isté ed esy rotace: e =37 Am
Boed zavéSeni : A |
Deba jedn@ho kyvu é ﬁ==0 835 sec

;_‘z m 69(&"1) _g_r

o | |
3= w 75 iyt go98 ~g00r2s
jz=%&%60749mna'

Clen 3.4 a 5

Téhls 8 neZem a hifebenem,
Vaha : G=8 960 g
Moment setrvadnesti neni tieba zjidtevat,

nebot tyte dvs Cleny nerotuji.
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; 3 DP-STR. 43
Kinemsticke a dynemické :
V3ST LIBEREC 11, CERVENCE 1964

¥e%eni mechanismu.

Jiti Mazadek

Clen C.6

vahedle horni, pPedni.

@. i)

Véhe : G = 820- g

® Vzddlenost t&71%tE od esy rotace : e =53,

+u

Bod zavédeni : A

Doba Jjednoho kyvu : t= 0,540 sec

| 1 2
J=q-m#' = £.Glewd_ -%g;

%=000247 kgms'

len ¢, 7

‘ Vahadlo herni, zadni.

Bt

Véha ¢ G=755 g
Vzddlenost td2idté od osy rotace: e= 57,1

Doba jednoho kyvu : t=0,068 sec
s Gken) G 2
G=0f-mg' =g —9%
-M@,M. o -
! T o 4015~ p0e8T— 00087

3,#0,00268&'9.;”‘1"'




Kinemstické a dynamické DP-STR. 44
VSST LIBEREC 11. CERVENCE 1964

fe%eni mechanismu.

JiPi ¥Vazddek

Clen &. 8 2 9

Tisevané platiny.
Véha: G = 220g
Mement setrvadnesti neni tTFeba zjistevat,
nebet platina ve vySetievané peleze ko-

né peuze posuvny pehyb.

Olen &. 10

. Vahadle platin.

Védha: G = 680g

vzddlenest t&2i%té od esy retace: e =13,7

Doba jednohe kyvu: t = 0,856 sec

]
~"4"~Z—m‘13’--é-'%.@:ﬂ)-— "g"ﬁz
- 4R 45800 _ U880 41— 05 —quv0s0

C%=44ﬁ”$%zgyﬁ

Glen &.11

Spejevaci téhle.
%

Vdha: G = 95g
Deba jednehe kyvu: t = 0,41 sec
Retuje kolem t33i3t&, zjidtujeme tedy

Jp » DPL Gemy vzdédlenost TA = 3%2mm

0168-0095-008 _ Q035 50t
G=rmpt Gar Y07 003t 01

I =0000052 k'wm"
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Jiri wazacek

fafSeni mechanismu.

flen &. 12

Bodni uhlova péka.

Vaha: G=£810 g
Vvzddlenest t82isté od osy rotace: e= 63mm
Bod zevé3eni: A

Doba jednohe kyvu: t = 0,70 secC

2 :

o= ,579 oam am ;,418 10 Jyr Ip——"

PS Y=gmzbkoms

Glen &, 13

Spojévaci £dhlo dlouhé.

Véha: G =660 g
Dobe jedneho kyvu: t- 1,15 sec

zjistujeme tedy

(D<

Rotuje kolem t8Zist

Jp s pridem? vzddlenost Th= 419 mm
2 2
V’y " é_g.ér’ﬂ_%“

1327-0660-Q415 _ 4660 01 _ g5z -
9= — o8 Ot = JOOF - 400

A

;;=éwu£9k9nnﬁ




Kinematické a dynamické

vSST LIBEREC

fe3erni{ mechsnismu.

DP-STR. 46

11. CERVENCE 19464

Jirs lazéaclek

Slen &. 14

fhlové paka trojité.

A

Véha: G =955 g

VzdAdlenost t82iité od osy rotace: e = 79mr

Bed zavédeni: A

Deba jednohe kyvu: t= 0,952 sec

2 t2Gewm) G}
T

%;‘Z—m"f 9 1}

g 9910-9955-00% _ @75

e T L i

% =0 MJ’QZ«(’?@:'

Clen &. 15

Spojovaci téhle.

Véha: G=220 g

Doba jedneho kyvu: t =0,062 sec
Rotuje kolem t3zi3t8, zjié{:ujeme tedy

Jp s pridem? vzddlenost ™ = 113%,5 mm

o g-myt- LR - 2o
q- 9440-0220-9145 _ 4220

7 7] QO12e~Qootl{ — 4000285

.zaqmsmgm‘
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feteni mechanismu.

DP-STR. 47

11. CERVENCE 1964

JiTI. Vazacek

Clen ¢. 16

{mlové paka dvejitd.

4&535—-~——~——"——~
vahe: G =835 &
Vzidlenoct £3515%3t3 od oS8y rotace: e = 79mm
‘ Bod zaveieni: A
Doba jednoho kyvu:'bs(%925 sec
y-;_mrk_gmbﬁ G2
ggﬂ&?- 8350079 _ 0835 pas* = 09057~
% =4maakgm‘
S1en 8,17 8 18
stahovade listl.
‘ Véha: G =435 &

Dobe jednoho kyvu: t=1 secC

Jp pridems vzdélenost TK =

- £ Glesn)
g=g-my'— ECER - oo

0 - )
e A e

Rotuje kolem t3zis5té, zjiééujeme tedy

180 mm

iz=ﬂ$W*%”K§www’




Kinematické a dynamické DP-STR. 48

11. CERVENCE 1964
Jiiri Nazacdek

v3ST LIBEREC

Fedeni mechenismu.

Iist s niténkami.

Vdha: Gyjgpy L 990 8

G1 500 nitének 1 425 g

Celkevd védha listu s niténkami
3 415 g
Tente &len kend pouze pesuvny primolary

. pohyb.
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, Kinematické a dynamické ADP‘STR 20
visST LIBEREC| | 11. CERVENCE 1964
re3eni mechanismu. - .
Jiri Mazélek

Seznam pouZzité literatury.

A.Grim: Grafické konstrukee vadek pro Jjedng-
uéelové stroje.

3. &rejtr: Technickd mechanika II - IIT,

Textilni strojirenstvi - caso-
pis VUIT Liberec
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11. CERVENCE 1944

v§ST LIBEREC
. o Pt NEzAYERr

feSeni mechanismu,

Zéver,

Ti{mto bych tedy poklédal zadéni préce za
vy&erpadno. K praci Je dluZno uvést, Ze né-
které drobné vypodty nejsou uvedeny; na pt.
vypolet sily na list, ktera je vyvolédna ed-
porem vychylené osnovy do krajni polohy sta<
hu respektivé zdvihu., Velmi pracnym byl vy-
C ) : podet kiiveosti bodl 120y o3 200y, musele
byt pouzito sedmimistnych logaritmickych ta<
bulek sby vibec bylo dosaZeno prijatelného
vysledku.

Doufém, e jsem se dopracoval uréitého
positivnihe vysledku a dovaluji si svou

préci ukonlit.

V Lib erci dne 13. VII.1v64
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