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V soulasnosti se stéle jedtd pou¥ivéd pro tvorbu
tkaniny pivodniho a tradi&nfho &tyr&lenného piirazového
mechanismu. Postupné se jeho vyvoj zdokeonaluje; zdoke-
naluje se také technologie vyroby tkaniny. S rostouct
${fkou stavu je nutné prodluZevat klidevou pelohu bidla
na dkor doby pro pohyb bidla do ptirazu a zpét. Pokud
Je tento vratny pohyb bidla symetrickym, stéav4 se, Ze
das, poffebny pro zabrzdé&ni a zpé&tny rozbd&h piirazového
mechanismu, je krédtky a zatké se i chybn& prohozeny
Utek. Aby se pifededlo témto chybdm ve taknin&, snaZfme
se o nesymetrii prdb&hu zdvihu bidla v zdvislosti na
dhlu )"pootoéeni kliky. Rychlost zanddenf dtku je vdak
také omezena pevnosti udtku.

PoZadavek klidu bidla lze vysvé&tlit na &lunkovém
stavu. Vhodnym asyofdddnim je moZné dosdhnout u Sty¥-
kloubového mechanismu p¥ibliZného klidu bidla a3 po
dobu 1/16 otdé¥ky klikového hi¥fdele. Jeliko? vak ttek
potfebuje k prolétnuti osnovou dobu podstatnd v&ts{,
prolétd prevdZné na pohybujicim se bidle. Dynamické
sila prisludné unédSivému pohybu bidla pritladuje &lunek
k paprsku. 1o mé8 za nésledek sniZovéni rychlosti &lun-
ku a zvy8ené opotiebovédni ¢lunku a paprsku.

K1id bidla v poloze prohozu dévé nap’. moZnost
kongstrukce stavu se stabilnimi &lune&niky, které jsou
vhiodné pro tkani s &lunkovou zdm&nou. Stabilnf ¥luneé&-
niky mohou byt u takového stavu, u n&ho¥ klidové doba
bidla je véts8i neZ doba, pFisludnd prlletu &lunku

pros lupemn.
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Tyto a jedté Jjiné vlastnosti nuti konstruktéry
tkalcovskych stavl konstruovat pfirazné mechanismy
s vySe uvedenymi vlastnostmi i u stavl, kde se zané3eni
itku déje Jjinymi nosnymi prvky - nap¥. sk¥ipcem nebo
Jehlou, resp. vzduchem nebo kapalinou. Tim se dosté-
véme ke skiipcovému stavu, u ndhoZ bude nutno provést
. konstrukéni nédvrh pouZitého mechanismu. : ,
Fivodni uspofédédni v konstrukénim schématu je na

obr. 1:

al’]

190
1720
770

700 5
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Klika (2) je vytvofena jako excentr na klikovém
h¥{deli, ktery je pohénén od hlavniho h¥{dele nédhonu
stavu pres jednostupnovou pievodovku s &elnfim soukolim.

Krétkd ojnice (3) zajiZfujict ném co mo%nsd nejvéts{
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klidovou dobu, kond obecny pohyb a vykyvuje bidlo

o0 uhel 19,51 Tento dhel je rotfebny pro dosaZeni
vychylky 1CO mm v roviné proslupu. Prohoini vélec

i se sk¥fnkami pro skfipec jsou na bidle a s nim

ge pchybuji. Bidlo nezlstéavd ; prohozni poloze

v klidu. V prirazné poloze Jje nutnéd tuhost celého
mechanismu, nebof odror tkaniny zde dosahuje maxi-
mélni hodnoty. Neplynulost pohybu v této poloze

mé nep¥iznivy vliv na kvalitu tkaniny. Na tyto poZa-
davky majf vliv i transformadni dhly, které by m&ly
mit svoji optimélni hodnotu prévé v p¥irazné poloze

mechanismu. Pribé&h transformaéniho dhlu je zakreslen

rovi:dZ v obrédzku ¢. 1.

Soulasny svétovy vyvoJ tkalcovskych stavd ( bez
ztetele na zpragovadvany meteridl a sortiment zboZi)
probihé prevéZiné v gblasti hlavnich funkén{ch mecha-
nismé, t.j. prohozniho,pfirazového,‘proélupniho
a reguléatort.

Dnes pouZivéme p¥irazové mechanismy ;en pievéiZné

ttyP&lenné a Bestidlenné. Ctyr&lenné mecheanismy

jsou jednoduché vyrobn& a splnujf z &ésti poZadavky

na né& kladené. U nékterych zahrani&nich stavi se

prouZzivéd pro splnéni druhého poZadavku zvlé3tniho
ndrazového brzdieciho ustroji. Ddle pak je moZné dosdh-
nout presného klidu bidla pomoci valky, jak Jje tomu

u tkalcovského stavu Sulzer. Valkové systémy jsou

vyhodné pro svoJji moZnost vhodného umisténi na stavu
a pro svojil velikost. Vyhodné jsou zv1é5t& tehdy, m4-1li

vyrotce k dispozici kvalitni vadky, jak po strénce mate-
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riglnf, tak i vyrobni. Jednim z navrhovanych pfirazovych
mechanismd je mechanismus s ndhonem z hlavniho hiidele
pomoci neokrouhlych ozubenych kol. AvSak tyto pohony
bidla jsou nevhodné a z hlediska technologického, tede
rychle vytloukdni materidld vlivem rdzd, stejné tak,
jako velikd hlu¥nost. Lze vSak uZit mechanismy s pouZi-
tfm planetového soukolf s ¢elnimi ozubenymi koly.

Toslednim typem dnes u¥ivanych pohond bidla, Jjsou
mechanismy %esti&lenné. Jimi 1lze realizovat klidovou
polohu v oblasti prohozu,stejné tak i nesymetriénost
préb&hu zdvihu. Jsou v8ak na né kladeny vét81 néroky
jednak co do namgéhéni jednotlivych &¢lend mechanismu,
stejn& tak co do velikosti celého mechanismu, volby udloZ-
nych bodd na rému stroje a zachovéni Z4danych parametri
stroje. Tyto pofadavky &in{ ulohu konstrukce vhodného
mechanismu mnohdy p¥eurdenou, FeSeni se stévé obtiZné
a v ndékterych pripadech i konstruk&né& nereSitelné.

Iro studium vyhovujicich mechanismi je moZné bouiit
dvé zdkladni varianty syntézy stavby mechanismd. Teore-
tickou podstatou prvé varianty Sestilenného kloubového
mechanismu je aproximace trojektorie vhodného bodu
tdhlice néhradniho mechanismu kruhovymi oblouky. Podsta-
tou druhé varianty je dvojndsobné dosaZeni prohozni
polohy bicdla v obdobi priletu utku prodlupem osnovy,
pri éem%¥ bidlo vykyvne o vhel ¥« 5%, kde ¥e je cel-
kové vychylka bidla. ‘

V nadem ndvrhu byla poufita prvni varianta. Pro
pribli%eni se k dané struktufe pak metody dvou soumez-

nych (infinitesimélnfch) poloh &lend mechanismu.
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Po¥adavky na klidové mechanismy.
Jednim z nejdllezité&js8ich znakd piirazového mecha-

nismu tkacich stavi je pribliZny klid bidla v oblasti
prohozu dtku proflupem osnovy. Mechanismus je v této
poloze qharakterisovén velikostf dhlu pootodeny kli-
kového h¥fdele, ke kterému prisludf{ velikost dhlu w

vykyvu bidla v prohoznf poloze (obr.2)[4J].

l

¢ .,
\ [ I &
& P \
A
& Obr. 2
s y

JestliZe oznacime s’p thel ‘pootoéeni klikového hridele
v oblasti prohozu a dhelapp Jjako nejvétdi vychylku
bidla v prohozni poloze, potom musi platit: Y é%,
2k £p . V pripadd, kdy Ye= Yo, 'V« £ 0 po tom i
Yx = 0 budou nejvyhodn&js{ podminky prohozu.

Prohozni uhel }fo z4visi na rychlob&Znosti, prohazo-
vané 81{¥ce stavu a na rychlosti a jejf ztrd4té& nosného
elementu béhem letu proflupem. P¥{pustnéd hodnota dhlu
Yo , vyjadfujictiho rudivy pohyb bidla v oblasti prohozu,
zdvis{ na svétlosti, zplsobu vytvdfen{ pro¥3lupu a rudi-
vém pohybu listd béhem prohozu. Tato' hodnota se pohybuje
obvykle kolem hodnoty C,05e, kdeMeje vychylka bidla.
Velikost uhld )‘}si miZeme odvodit:
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Mé& jme: L «ss celkovou prohazovanou délku v m
% ... thel pootoleni kliky bidla b&hem prohozu
ve stupnich
¢ ... prohozni rychlost m/sec.(poddte&nt)
A ... otdCky stavu za minutu
dp ... doba priletu utku ve vteFindch
® Pro prohazovanou délku platf: L = &

Vyjédrime~1i dobu prtletu na oté&kéch a Lihlu}fp , plati:
b 2 Lo @ _ Lo

J0 n  ¢n
Fo dosazeni dostaneme:
(- L2
én
Odtud , ) éln
7

Vidime, Ze pti dané prohozni rychlosti ara délce L
je moZné zvysit otd¥ky stavu zvétdenim dhlu S’P sy tede

zvétdit thel prohozu hlavniho hiffdele. U skFipcového
stavu této konstrukce Jje prohozni mechanismus primo
na bidle; vztahy vy&e uvedené nejsou zcela spréavné,
proto¥e prohoznf rychlost je funkei tfecf sily, kteréd
vzniké pfi rudivém pohybu bidla b&hem prohozu ttku |
proSlupem 0Snovye. %

Delsim poZadavkem na né8 prirazovy mechanismus t
je nesymetriénost pribéhu zdvihu bidla. Tato byla jiZ é
pfedem udéna VUTS, Liberec L2712 tohoto grafického vyjé- |
drenf byly ziskdny jednotlivé polohy a jim piidruZené
tihly pooto&eni kliky a vykyvu bidla (obr.3).

PoZadavek nesymetrilnosti lze vysv&tlit na kruhovém
diagramu stavu, Celou &innost b&hem jedné otélky kliky

midZeme rozdélit na tPi féze: rozbé&h stavu, normélni
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provoz & zastaveni. Na obr.4 jsou zndzorndny n&které
¢innosti pohonnych mechanismi. Chel Y2 predstavuje
pootoleni k1liky hnaciho hridele, pot¥ebné pro rozbéh

do plné rychlosti. Chel ¥p je Uhlem pracovnim, ve kterém
probihi prohoz dtku osnovou. ¥a je brzdici dréha
zastaveni stavu, zndzornénd v kruhovém diagramu. Brzdny

thel Jje maly a predstavuje asi 1/24 otétky hlavniho

hiidele.

Vzhledem k velikym dyna-
mickym silém pFi brzdéni
by bylo vhodné posunout

bod (4) do bodu (4" ), stej-

n& tak dodrZet urdity cas

resp.dréhu, potfebnou na
z{skéni dostate&né rychlo-

sti pro priraz stavu.

D&leni kruhu ve stupnich je
provedeno ve smyslu oté-

deni hlavniho hi¥idele stavu. Plati:J’ =wt
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Kde w ..+ Obvodové rychlost klikového hiidele

v kruhovém diagramu
£ ... Eas pfisludny dréze v kruhovém diagraﬁu
Fro dals{ névrh Zestidlenného mechanismu bylo
to p&ti diskrétnich bodd. Béhem ndvrhu potom bylo
méno, prochézi-li graf zdvihové zévislosti témito

Pro sloZfitost daného tGkolu nebylo moZno vidy tyto

noty splnit.

¢ ... Ghel pootoleni h¥idele pro danou ¢innost

pouZi-
zkou-
body.
hod-
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P¥i vyhledévéni vhodného typu mechanismu pro prede-
psanou funkci pouZivédme s vyhodou metody srovnévéni
a metody systematické klasifikace mechanismi. [3J

Vychodiskem srovndvaci metody je porovnévéni funk&nich
mechanismi, v nich% miZeme vyznaZit spoledné znaky jako
Jsou: polet &lend a slo%enf mechanismu, po&et a druh
kinematického spojeni &lend, uloZeni mechanismu na rému,
pocet a uspordddni pracovnich &lend, stejn& tak i uspo-
Féddédni hnacfho &lenu a zdkladnf{ funké&ni vlastnosti 4],
Mechanismy jsou znézornény v kinematickych retdzcich,

v nichZ vyznadujeme hnac{ &len a &len pracovnf, t.j.hnany.

PFi metodé systematické klasifikace vychdzime z me-
chanismu (zékladnfho mechanismu), ktery je doposud
pouZivén nebo piichdzi v dvahu pro realisaci dané funkce.
Cilem takového postupu je ziskat vZechna mo¥né alterna-
tivni fe¥eni mechanismd.

Metodu systematické klasifikace pouZijeme i pro n&3
pripad hledédnf piirazového nesymetrického mechanismu.
Zékladnim mechanismem ném bude Besti&lenny kloubovy
mechanismus, u néhoZ jeden &¢len tvor{ bidlo. Vezmeme=-1i
v uUvahu, Z%e Sestidlenny mechanismus vznikl z mechanismu
&tyfkloubového piipojenim binérni skupiny 5,6, zjisfu-
Jeme, Ze jednotlivé alternativy vychdzejf ze &ty? zdklad-
nich typd kinematickych Peté&zct.

1) Stephensoniv Fetdzec - dva ternérnf ¢leny Jjsou

spojeny jednoduchym retézcem

2) Wattdv retézec -~ oba ternérni &leny jsou sousedni
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3) retédzce s jednim terndtnim &lenem a jednim
dvojnym bodem

4) tetézce se dvéma dvojnymi body-

Vychozim znakem systematické klasifikace ném bude
uspotddéni{ hnaciho &lenu M, &lenu pracovnihio (bidla)
P a &lenu R, jim%Z je mechanismus upevn&n na rimu.
| ‘ Odvodime v8echny moZné alternativy z podminky, Ze maxi-
i m4ln& jeden z &leni 4 P R, mliZe byti ternérnim &lenem.

Vyjdeme ze Stephansonova kinematického retézce (obr.5).

- S TEPHENSON RIHE P § R4HIPE RTHZPE
i 6 4 2 g 2
; \\\\\“.. \ 17 b & { Vi 4
| RE HTR5
4
Obr. 5 J 7 }

Predpoklédde jme nejprve, Ze rémem R Jje ternérni

¢len 1, potom dostévdme dv& redeni, a to R1HE P& a
R1H2RS5. V prvnim pripadé Jje bidlo uloZeno na rému, v dru- ;
hém kond obecny pohyb. Objevuje se zde proto jiny klaei-
. fikaéni znak.

Zvolime~1li rémem terndrni &len 3, dostaneme jedté
jednu alternativu R3ASAP% Je-1li terndrni &¢len rémem,
nemtZe byt terndrnim ¢lenem ani pracovni &len. Proto
nelze ziskat dal$i kombinace mechanismi.

Stejnym postupem ziskdme dalsf{ slternativni uspoid-
déni, bude-1li ternérni &len hnaeim Zlenem:REHIPS, R2
H3Pg. V ptipadé, Ze je terndrnim €lenem bidlo, dostaneme
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jediné redeniREASPI. Tento mechanismus je prakticky
oto&ny mechanismus REHTRS, kde Kb = P5 PT =H1T.
Dal8{m kinematickym retézcem je kinematicky retdzec

Vattiv (obr.6).

W/A/’TIP RINERSF RIHZ P
3 3 4 a3 5
4
4 1
‘ RIH4 R < RIHE L7
g u 3 L \
Obr. 6 ; S 2

Je=1li rém terndrnim ¢élenem, dostévéme dvé alternativy
a toRIH2Pe a RIN2PS. Alternativu R3Ak P6 dostaneme,
je~1li hnaci ¢len terndrni. U mechanismu odvozeného z Wat-
tova Petézce, nemiZe byt bidle terndrnim &lenem. Existuje
viak alternativa R3IH2ARS, kde Z4dny ze &lendR,H, P neni
ternérni. Tretim zdédkladnim retézcem je kinematicky PFe-
tézec s jednim dvojnym kloubem (oznadén Ky ) a dvéma

dvojnymi klouby (obr.7).

TH4 RS

Obr. 7

V tomto p¥ipadé ziskdvéme pét moZnych alternativ
mechanisml. Jako posledni moZny Feté&zec je kinematicky

fetézec se dvéma dvojnymi kloubyK;,K2(obr.8).
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Obr. 8 & ; )2

V tomto pfipad& je moZné ziskat pouze Jjedno rese-~
ni. Metoda systematické klasifikace ndm tak umoZnuje
ziskat mnoZstvi mechanismd jistych uspofddédni, které

vyhovuje prirazu dtku do tkaniny.
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Jak jiZ bylo dfive uvedeno, pro reaiizaci poZadavkl
na p¥irazovy mechanismus je moZné najft $adu mechanismd.

Zékladnim mechanismem, z néhoZ lze dal3{f{ vice&lenné
mechanismy odvodit je mechanismus &tyr&lenny. U tohoto
pouZitim klikovashadlového centrického mechanismu s krédt-
kou ojnicf miZeme docilit prilliZného klidu bidla. Mecha-
nismus bidla nebyvé v8ek centrickym a je navrhovén tak,
aby vrchol zdvihu leZel na Y2 180‘?. Tim se docfl{ pro-
dlouZeni &asu k zaneseni uUtku a jisté nesymetrie, kters
u tohoto zplsobu neni pronikavéd.

Pro né¥ pripad je mo¥né ze &tyi zdkladnich typd
kinematickych Fetézch vyhledat nékolik Zestidlennych
mechanismb. Studiem jednotlivych typd dojdeme k z4véru,
e pro realizaci nesymetrie zdvihu bidla jsou nejvhod-
n&js{ mechanismy, které obsahuji alespon jeden ternérni
¢len. Timto &lenem miZe byt jak &len hnaci, tak i &len
hnany. V nalem pripadé se jevi jako nejvhodn&js{ co do

konstrukénfho uspoiaddni, ddle pak tuhosti mechanismu

v pPirazné poloze a prostoru pro cely mechanismus alter-

nativa R¢ #7R5. Mechanismus je odvozen z prvni typy,t.j.
ze Stephensonova mechanismu (obr.5). Zédmé&nou &lend RS
za &len AS a &lenu A7 za P7 (tedy otolenim celého mecha-
nismu) obdrZime daldi alternativu z téhoZ kinematického
Fetézce REASPI. lechanismus RC APy vEak nemd tak jedno-
znac¢nou konstrukci vzhledem k tomu, Ze jim lze uskuted-
hit celou 8kd&lu zdvihovych zévislosti uZ pfi nepatrnd

0dlidné strukture mechanismu.
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Daldim moZnym typem mechanismu pro realizaci prede-
psané zdvihové zdvislosti je mechanismus osmi&lenny
(obr.9), ktery vzniké pripojenim dal3{ binérnf skupiny
7,8, k mechanismu esti¢lennému. Redenf takovychto vice-
¢lennych mechanismd je nérodné jak po strénce konstrukce

mechanismu, tak pro jeho umist&ni{ ve stroji.

Pro realizaci predersanych poZadavki v3ak postaduji
mechanismy Sesti¢lenné. Jsou vyhodné i po strénce kon-

strukéni a vhodného umistédni ve stavu.
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Konstrukce mechanismu I.

Netypickym mechanismem, uskutednujfcim dané poZa-
davky, se jev{ mechanismus odvozeny ze Stephenségnova
kinematického ret&zce, ktery mé dva ternérni ¢leny.
Jedné se o 3estidlenny mechanismus typPu REHIRS, t.j.

hnacim &lenem je terndrni &len 1, pracovni &len 5

(bidlo) a rémem &len 6 (obr.5).

Pro posouzeni daného mechanismu z hlediska Fohybu
Je nutné provést rozbor celého mechanismu s ochledem na
poZadovany pohyb v celém rozsahu otdlky kliky. Za jis-
tych pomérd jednotlivych rozmérd by mohlo dojft k roz-
trienf nebo blokovénf celého mechanismu. Z&vislost
Jednotlivych délek &lend by bylo mo¥né vyJjédrit jako
funkci pooto&eni hnacfho & hnaného &lenu. Vazby jednot-
livych stran by bylo potom nutné vyJjéddrit v zdvislosti
na pootodéenit kliky. Vazbové zévislost% jsou matematicky
néroéné, proto bylo od této metody upusténo. N '

Vyhodné&j81 metodou pro posuzovéni takovychto "dvo j-
bodovych"” mechanismd £JJ je kinematickd zém&na mecha~-
nismu za nédhradni vadkovy mecha?ismus (obr.9).
Néhradn{ mechanismus musf
byt potom otoény v dhlu
360, aby se tak docflilo
opétqého navrdceni do
pivodn{ polohy. Vad&ku,

resp. relativnf kfivkuel

tvor{ trajektorie bodu D

. téchlice &tyr&lenného me-
Obr. 9

chanismuC8EF. Tato sku-
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teénost musi byt pri v8ech daldich dvahédch u tohoto
mechanismu bezpodmine&né& respektovédna. Je-1li tato
podminka splnéna, potom pootodeni ¥ ternérnfho hna-
ciho &lenu odpovidéd prisludny vykyvAse bidla.

Aby byla splnéna podminka otédceni &ty¥&lenného
mechanismu v celém rozsahu je tfeba, aby byl tento
dvojklikovy. Cznadime-1i si strany ‘étyi‘-&helniku
a,bcda predpoklddéme, Ze plati:

a<b<c<d

resp. g <c <6<
pri platnosti nerovnostiaﬂd<bﬁcje ¢tyrkloubovy mecha=-

nismus dvojklikovy Jjako pPi rplatnosti rovnosti:q@ +& =
b+C. Rémem v¥ak musi byt &len s minimdélnf délkou. V opad-
ném pripadé dostévéme dvojvahadlovy mechanismus. Timto
Jje moZné vysvétlit, proé¢ musi byt zachovédna nerovnost
D?(E/?‘ mezi ternarnimi &leny hledaného mechanismu.

P*i névrhu mechanismu, ve kterém se ¢élendoBL oté-
¢{ a rameno Be D kyvé, vychdzime z volby pevnych bodd
Ao Bo, stejné& tak jako zdvihové zévislosti pohybu hnané-
ho &lenu Bed. MiZeme si tedy nakreslit k#ivku, resp.
jeji dvé dotykové kruZnice Ky, Ky na kiivce o v bodech
Dy, D2 » pfedstavujficich obé& krajni polohy. Ifesné polohy
bodude vyplynou pomoci{ polovych paprskd (obr.10) pro
obé polohy D¢, D2 postaveni mechanismu.

Poly pohybu A7, P2 vznikaji jako prise&iky klidové
polohy Fs€ s polohou kyvéni oDy 2 klikové polohy s polo-
hou AeDa2 . Folovy paprsek PrD¢ aPy Dg se protind v bodudoe .

Uvedend konstrukce Jje vhodnd pro pfibliZeni se ke
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strukture mechanismu, déle pak pro kontrolu krajnich
poloh mechanismu. Nesplnuje vdak v celém rozsahu teore-~
tické podklady pro konstrukeci, zv1A3t& pak selhévé pri
hleddnf struktury 8estidlenného mechanismu pro reali-
zaci klidové doby pri prohozu a nesymetrii zdvihové
zévislosti bidla.

Takovyto mechanismus ném popisuje jenom ob#& krajni
polohy; pribéh zdvihu v obou smérech je vézén geometric-
kymi podminkami jedrnotlivych &lend mezi sebou navzéjem.

Jak jiZ bylo d¥ive uvedeno, p¥i nédvrhu vlastnfiho
mechanismu, jsme pouZili dvou pevnych bodd dle dispozic
dodanych VUTS Liberec. Vyzkumny udstav poZadoval pone-
chat pohonné ustroji. Daldfi ndvrh jsme provéd&li podle
dfive citované konstrukce. Pro poZadovanou zdvihovou

z8vislost jsme v8ak musili vyZet¥ovat mechanismus
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postupnou zménoﬁ jednotlivych geometrickych parametrd.
Velikost zdvihl je moZné nepatrn& mé&nit pootodenim
kliky, resp. obou klik (terndrniho &lenu) najednou.
Pokud je potieba pronikavéji zvysit zdvih hnaciho
¢lenu, musime zvé&tZit cely mechanismus, nebof v pfipa-
dé zvé&tdovani polomérd klik se m&nf{ struktura mechanis-
mu a tim i zdvihovéd zévislost. Tim jsme docflili nutného

dhlu Y% =19,5° vykyvu bidla a priblf%en{ se k poZa-

dované krivce zdvihu. Nalezeny mechanismus je na (obr.1ll).
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Konstrukce mechanismu II,

e

Jak jsme jiZ poznali drive, je moZné vySetrit
mechanismus pro dané poZfadavky u kterého Je obréceny
smér pohonu kinematického Petdzce (obr.12), proti
mechanismu na (obr.1l).- Bude-1li v tomto mechanismu

¢len ' hnacim (klikou), potom
¢leny R,S,T, budou transformovat
pohyb k hnanému ¢&¢lenu Q, uloZe-
nému v bodé Qe. Ternérni &len T
Or. 12 koné pohyb, odvozeny od hnaného
¢lenu Q pres ¢leny R a S se zretelem na zv1&stn{ pomé&ry
¢lenll. Z toho vyplyvd ddleZity z4vér pro tfefeni v3ech
uloh ZestiZlennych "rozv&tvenych" mechanismd[6J.
Vyvijejici se pohyb bude podobny také u syntézy podobné
postavenych mechanismd s vy&%im podtem &lent (obr.9).
Nastédvd otdzka, kdy méme vySetrit jeden 8esti¢lenny
mechanismus pro dané hodnoty vykonu &lent Q (bidla) -
zévislé na dhlu ¥ pootodent kliky. Hnaci bod kliky A
v roviné ternédrniho &lenu opisuje vlivem otélenf &le-
nu kloubového "&tverec" EBCD urditou krivku Ka. Pro prv-
ni polohu hnaciho &lenu Qs to bude kiivka K4¢ Popisuje-1i
KA, libovolnou polohu kliky Iy, obdrZ{ se poloha hna-
ného &¢lenu Qe pomoci nédsledujici dvahy:

Absolutni pohyb kliky (bodu A) z polohy Agdo Agje
uréen obloukem kliky K}ipfi tomto si miZeme pohyb bodu
A jako ternarniho &lenu T predstavit jako vysledny pohyb
¢lenu T, z tohoto relativniho pohybu =z polohy A4,do A{
pfi poloze klidového kyvadla Qsa jeho pohyb z Qrdo Qg,

pri CemZ se bod A dostane z polohy A¢do polohy Aa.
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Timto vznikly Uhel kyvadla Ae mezi polohami Q,8 Qg
bude také ﬁhlem{l{@uﬁ =y/e . Takto dostaneme

pro daldi polohu kliky K, kterd je dana E,-Aspro stfed-
nictvim polohy Qgdaldif polohu bodu A pomoci Uhlu Ay,
nyrs = A'Q@A , kde AJ' tvori kf'ivkﬁ K4 pomoci bodu Ag,
otédlejiciho se kolem bodu Qev prfislusném thlu.

‘ Pfede&1lé uvahy se dé pouZit pro feSeni mechanismi,
| u kterych je d4n kone&ny podet poloh g,a,/e,,p,,,- wPa,lqn
1& dvou, v R a QeuloZenych ¢&lent. Pokud jsou urdeny ndk-
| teré rozméry mechanismu (poloha bodd Pea Q) a kone&né
polohy kliky, stejn& tak vahadla, vyhledéni mechanismu
Je Jjednoznaclné.

Iro nasi konstrukci:.je pomoci zdvihové zdvislosti
uddno pé&t bodd - t.j. pét uspoPddanych polohP;,Qy/- A2
.R5,@ v bodech Foa QeuloZenych &lend P a Q, pro které
Je nutno splnit Sestiflenny mechenismus a ddle n&které
rozméry (poléte¢ni) (obr.3). Z konstrukiniho hlediska
délku kliky B A a polohu kliky (bod A). Déle uriime
polohyAz —As , ke kterym prifadime prisludné polohy
Q1 +@r ¢lend ¢, resp. ternédrniho &lenu 6 a vySetifme
‘ pro relativni polohyA,,...As homologické polohy A k pev-

nému &lenu Q v poloze l. Relativni polohy vytvéreji
krivku Kg' bodu A jako &lenu ternérniho &lenu T (pFf-
loha P ). Krivkaky’ je vyslednou trajektorif bodu A
gtyr¢lenného mechanismu EBDC,

Proto je daldim ukolem vySetfit takovy Ctyr&lenny
mechanismus a jeho bod t&hlice, ktery by opisoval
tuto krivku. V reciprokém pohybu bude potom té&€hlice
ED a bod A ternérnim &lenem hledaného Sestillenného
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mechanismu, St&Zejnim Ukolem je prév& vyhleddni vy3e
uvedeného mechanismu. Neni to problém syntézy mechaﬁismﬁ,
ale problém konstrukéni, ktery omezuje moZnosti vyhle-
déni takové struktury. Je nutné zachovat pokud moZno
nejkrat8f{ vzdédlenost bodd C a D, vzhledem k tomu, Ze

v reciprokém pohybu tvo¥{ ternirn{ &len. ProtoZe hle-
dany mechanismus je klikovehadlovy, nesmi byt jeden

z bodd v primé blizkosti bodu Q.,ktery vytvéri v nadem
pfipad® podbidelnice. ReSen{ bylo obti¥né prévd z to-
hoto divodu. - Stejné tek bylo zachovat poZadovany vy-
kyv bidla, ménfci se vlivem ulo¥en{ bodd C a B na bidle.
Hledany Zestillenny mechanismus se podaibilo vySetiit

(pr{loha ?1).
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Jako jedno z hlavnfich m&¥{tek posouzeni daného
mechanismu je z hlediska d&innosti a Zivotnosti mecha-
nismu urdenf Altova transformaéniho thlu ## . Unel
% sleduje pouze geometrickd hlediska prenosu 8il z hna-
cfho ¢lenu pres ¢&leny transformadni na hnany &len, Je
definovén jako dhel mezi ted&nou é relativniho pohybu
a tec¢noufa absolutnfho pohybu impulsniho bodu. Optimé4l-
ni hodnota pohybové transformace je S0°. Tento dhel
v8ak nevyjadfuje vZdy otézky silové transformace na

mechanismus t.zn. otézky s pfenosem hnac{ sfly, uskuted-

nujfci jeho pohyb. ¥ tomu slouZf dhel,“w silové trans-

formace, jehoZ optimdlni hodnota je op&t 90°. Pro dokona-
1¢ posouzeni mechanismu je nezbytn& nutné prekontrolovat
oba uhly. Urdovénf transformace pohybu v zédvislosti na
Uhlu pootoleni kliky se dé&je zpravidla graficky. U slo-
2it&j81ch mechanismd je takovyto postup jedinym schidnym
postupem, protoZe analytické feZeni je obti¥né a mnohdy
i nemoZné. Pri grafickém redeni je zapotirebl vychédzet
z obrazce mechanismu kresleného v m&r{tku v Jjednotli-
vych polohdch, z nichZ nakonec dostaneme sled diskrét-
nich bodd.
U téhoZ mechanismu miZe dojft k n&kolika alternativém.
V naSem pripadé& bylo nutné k témto poZadavkim prihlfZet.
Nechi jeden z obou transforma&nich ¢hld je roven g°
(obr.13). Potoﬁ pohyb ze &lenu 4 je veden pres trans-
formadn! &len 2 na &len 3. Clen 3 je tudi? ze své
mrtivé rolohy vyveden impulsnim bodem C , pokud druhy.

Uhel mé& priznivou polohu. Fro né3 mechanismus Jje vyde-~
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. Bo
tifeni Altova uhlu a dhlu silové transformace provedeno

v pf{loze (P1). Z tohoto je zFejmé, Ze oba uhly nemﬁseji
byt v optimédlni poloze. Sta&f, kdy%Z jen jeden této
hodnoty doséhne.

Jsou-li oba transformaini uhlyfe a Ms (v téZe
poloze mechanismu) nulové, je pohyb mechanismu nemoZny,
nebof hnany &len 5 je v mrtvé Foloze a tudiZ je v mrtvé

poloze i &len 6 (obr.l4).
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Polohy pold relativniho pohybu 5:2 se shodujf t.J.
Pz =8By, nebotl se ztotoZnuji normély relativniho a abso-
lutniho pohybu bedd F , & t.j.ﬂrfsﬂf;ﬂtffﬂc’:-

V tomto pripadé ﬁhelfu; nabyvéd hodnoty nulové a
moment sily & bodu O¢rje roven nule.

V nasem pripadé je pribé&h Altova transformadéniho
thlu a thlu silové transformace provedeno u obou sle-~
dovanych mechanismd& v priloze P1, P2 . U prvniho mecha-
nismu, jek jiZ bylo vy&e uvedeno, je hnacim Clenem &len
ternérni. ProtoZe ¢len 5, ktery Jje vlastné hnanym
tlenem (spojen se ¢lenem 6), mé dva impulsni body, bylo
nutné oba tytoldhly zJjistit pro plny uthel pootodent
kliky. Z grafu je vidét, Ze tento mechanismus v podmin-
kéch v kterych byl navrfen, splnuje dobre transformaci
pohybu. Stejné tak silové transformace splnuje poado=-
vané optimalni hodnoty.

Pro druhy mechanismus (pfiloha P 1 ) hodnoty poZa-
dovanych dhld nejsou v8ak vhodné. Z obrézku je zrejmé,
Ye oba Uhly budou mit v tomto navrhu podobné hodnoty
a pribéh transformadnich dhld. Tuto skutednost lze
vysvétlit tim, Z%e obé& t&hlice 4 a 5 pPfipojené k ternér-
nimu &lenu 6 konaji podobny pohyb. ProtoZe ani pridbéh
silové transformace nenf{ vhodny, nebylo by tudiZ moZné
tohoto mechanismu pouZit. Pokud vSak nejsme vézéni
pfi ndvrhu konetrukénimi poZadavky, bylo by moZné me-
chanismu pouZit jako p¥ireszového mechanismu stavu.
Vhodnym dimensovénim p¥i samotné konstrukci Jje tuhost

mechanismu v prirazné poloze zajiSténa.
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Kinematika mechanismue.
Reéeni rychlostf a zrychleni daného 8estidlenného

mechanismu provedeme graficky metodou vySetfovand
velidin pro terndrni skupiny. PPedem znéme kinematické
veli&iny bodu C resp. B, t.j. otédky kliky. ResSeni
provedeme pro pracovni otélky stavugp = 200 ot./min.

na klice. Z redeni potom pfimo vyplyva rychlost ¥

a tefné zrychleni a na bidle.

1) metoda relativnich rychlosti:

Pro jakykoliv bod ternérniho &lenu t, ke kterému
jsou pPipojeny binérni ¢&leny 1i,j,k, mbZeme zjistit
jeho rychlost, pokud jsou znémy rychlosti¥a Vs, fe bodd
A,B,C, (obr.15).

Vrcholy rychlosti
bodt D,E,F, leZi na
paprscichﬁ,]‘,}’ ’

které ziskéme podle

rozkladd:
8 - o= -
P Yo =VUsy +
-
Ts T w
Ye = fies + Vs
/ - ]l
%t &
—
;&

K uréeni rychlosti

Obr. 45 bodu D ternérniho

¢lenu pouZijeme vétu:
LeZi~1i koncové body rychlosti dvou bodd té&lesa na dvou
primkéch, leZ{ koncovy bod rychlosti dalZ{ho bodu na

pirimce, kterd obecné neprochézi prﬁseéikem prvnich dvou
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p¥imek. V nadem piipadé rychlostl dvou bodld bindrnich
&lend jsou rychlosti bodu C a B.
Pro konstantnf otédky klikového h¥fdele dostévéme

dhlovou rychlost:

X - N0 _
Wy = Jon = T30 =2/ %‘”

Rychlost bodd bude:
U =y, R =2{-0018 = Q388 ™/rec.

T = wig -R= 21-0002 = 0,262 “Hrec.
V 8esti&lenném mechanismu urdéujeme rychlost bodu D.

7 bedu O (obr.l16) vyneseme sméry relativnich
rychlosti % o ¥s. V koncovych bodech vedeme sméry rela-
tivnich rychlosti, t.j.l;_{ﬁ,)‘p.lf; , které jsou
geometrickymi misty vy&etfovanych rychlost{ bodd E a F.
Geome trickym mistem;p rychlosti bodu D je paprsek

vedeny bodem O kolmo na smeér AD. Volime relativni rych-

lost(@s) (viz bod E) a nakreslime trojuhelnik E F D
relativnich rychlosti ‘ifmlﬁ; ior.tb?} Varl FF . Jak vime,
le#{ body D, pro rizné volby bodd E, na pFimce (]0 Y,
kteréd prochézi prisedikem paprskﬁy"lp. JeZto v nasem
pripadé je takovy priselik v nékterych polohéch mimo

nékresnu, potom provddime novou volbu bodu E. V prise-

¢iku geometrickych mistio le¥1 vrchol rychlosti Yobodu D

2) Metoda relativnich zrychleni.

Pro dynamické redeni potfebujeme urdit dhlové zrych-

leni & , které zajistime pomoc{ te&ného zrychleni bidla,

t.j. bodu D terndérnftho &lenu 5. P¥i vyZetFovéni zrychleni

vyneseme z bodu (C) (obr.l17) zrychlenid, & bodd C a B,
(4

kterd dostaneme z Uhlové rychlostiwgs . V koncovych
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bodech pfipojime normdlné zrychleni agsa, 8gr, (konstruk-
ce provedena na obr.16). Paprsek vedeny vrcholem zrych-
leni agep kolmo na smér EB Je geometrické misto zrychleni
bodu E. Obdobné& potom paprsekale pfislud{ zrychlent
bodu F. Geometrické mistoZp zrychleni bodu D dostaneme,
vedeme-1i paprsek v koncovém bodédsekolmo na smér AD.
Volime napf. relativnil te&né zrychlenidees (viz bod f)
a dostaneme @# . K urdenf zrychlenl @s pripojime ve
vrcholu @+« relativni zrychlenidess které konstruujeme
pomoci relativnf rychlostife (v naSem p¥ipadé neni
provedeno). laprsek p vedeny kolmo na spojnici EF (smér
Qerdé ) ve vrcholudea protind Ze v koncovém bodé zrych-
lenfi gg¢ . Vrchol zrychleni bodu D@sojuréime nakonec z po-
dobnosti trojuhelnikd fed a FED (bod d). Vrchol skuteéné-
ho zrychleni je tudiZ v priseliku geometrickych mist
Zo a(Zo). Jak uréime zrychleni&s ’ a@r, je zrejmé
z obrazce. Pro grafickou konstrukci bylo potreba zvolit
p¥*isluBné zobrazovaci moduly pro délkyeC , pro rychlosti
/3 o pro zrychleni . M&#ftko délek

K = 100D rmr/m
pro rychlost volime 0,01 m/sec. = 1 mm

z toho vyplyvéa méfitko rychlosti
a = Wm/m/fcc .

pro mé&¥itko zrychleni plati:

VAKX 210 s m fec’
vy%e popsand konstrukce splnuje s dostatednou pPesnosti
zji&téni kinematickych velilin pro bod D, ktery Je
0dlidny od bodu E. Je proto nutné prerpoéitat ziskané

velidiny.
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Pro rychlost platf Re= ¥

kde w = konst. «¢s.... Ghlové4 rychlost na bidle

pro érychleni miZeme psét R -£& =&d

kde€= konst. «...... Uhlové zrychlenf{ hnaného &lenu.
Popsané konstrukce rychlosti a zrychleni bodu D

bidla provedeme pro 12 poloh mechanismu. - Vysledky

vyneseme do grafu zévislosti ¥, &2 na dhlu pootodend

klikového hridele (p¥iloha 3,4 ). 2 grafu vidime, Ze

maximélni zrychleni pro otédky n = 2C0 ot./min. Nastd-

v& v thlu 355° pootocdeni kliky. Tomuto zrychlenf potom

odpovidaji nejv&ts{ dynamické u&inky mechanismu.
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f Dynamické reSent
|

Dynamické teSeni.

Dynamické refeni Je soulésti pevnostniho vypodtu
pfirazového mechanismu. V nafem piripad® je provedeno
kinetostatickou metodou pro 12 poloh mechanismu. K to-
muto U€elu bylo nutné zjistit véhu bidla, jeho hmotny
moment setrvadnosti a polohu t&Zist& k ose podbidelnice.
stavu. Bidlo je tvoreno melikem, nosnym U-profilem,
paprskem & ostatnim prisludenstvim pro upevn&ni téchto
dasti. Hmotnost ostatnich &lend mechanismu nebyla uva-
Zovéna. T&Zi3t& bidla bylo zji&tovéno matematicky ke
dvéma osém:

m.Yyé }Zm;yp

m.xX$ = Efm»x.
odtud dostaneme y¢ 2 xX4; dédle pak r¢ = yl+x4‘— E._s.
kde. m—éfm¢..... celkovéd hodnota bidla tvorené hmotnost{

Jjednotlivych elementd

¥ 3% oes.. soudadnice t&2i3% af1%ich elementd

¥ 3X¢ <.... soubPadnice tézi&té celého bidla

') cees. vzddlenost téZi&t& od osy podbidelnice
Hmotny moment setrvacénosti byl stanoven vypod&tem.
U této tvarové C€lenéné souldsti provédime rozdéleni
na jednoduché protily, JjejichZ hmotné momenty setr-
vaénosti k ose podbidelnice lze snadno vypo&itat pomoci
Steinerovy véty:

s = IL-Hna‘2
kde: Io....hmotny moment setrvadnosti k ose podbidelnice

I¢ ....hmotny moment k ose rovnob&Zné s osou pod-
bidelnice prochdzejfci t&Zidtém

a8 «s..vzdédlenost rovnobéZnych os
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Celkovy hmotny moment setrvadnosti urdime algebraic-
kym soudtem dil&ich momentd setrvadnosti.

Véhy a hmotné momenty setrvadnosti vztaZené na Jjednu
hnaci jednotku: Véha I
Me¢ik i s uloZenim....4,89 k€es.40,37 kg cm sec.
Nosny U-profilecece...8,40 kge....5,09 kg cm sec.
Uchyceni paprsku..e...6,40 kgoeo..4,52 kg cm sec.
Paprsekeeceieeecsneeee2,50 kg....2,68 kg cm sec.

Pf{loZné lista........1,08 kgee..0,10 kg cm sec.
Stahovacy pr{loZkye...2,02 kZeo..0,66 kg cm sec.

Celkemeooserervneesse25,47 kg...13,42 kg cm sec.
Poloha t&Zi&té S, vychdzi popsanou matematickou metodou
do vzdédlenosti 226 mm od osy podbidelnice.

Dynamické re&eni provedeme z drive uréenych kine-
matickych veli&in pomoci D Alembertova principu, pri-
temZ uvaZujeme sfly pi#isludné pouze k bidlu.

Vyslednd dynemické sfla T = m.r.£ pisobi ve stie-
disku teénych dynamickych sil (bod Sp). Vzddlenost
B Sp, lze ur&it ve vztahu:

BoSp= n'aTé"S
Vyslednd odstfedivéd sila pilsobl v t&Zisti a md veli-
kost O =1nd3wﬁ Ob& sily jsou vypolteny v prisludnych
polohéch mechanismu prro pracovni oté4dky stavu
n = 200 ot./min.(tab.l).

Dynamické re8eni Jje provedeno Jjak v prirszné poloze
(0®* klikového hridele), tak i v ostatnich polohéch.

V této poloze pristupuje k teéné dynamické sfle T a
vaze G jed8té prirazny odpor, t.j. sila potfebnd na

pfirazeni dtku do osnovy.

}
1
!
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V' |@oitmpred) - T (k) | Volmis) Do* | O(en)
0| 17,2 92,0| 0,005 | 0,000 0,0
30| 14,5| 77,5| 0,350 0,122 | 15,8
60 3,5| 18,7| 0,500 | 0,250 | 22,3
90| ~3,8| =20,7| 0,450 | 0,204 | 20,4
120 “8,4| =44,8| 0,230 | 0,053 10,4
150 -6,7| =35,8| 0,005 | 0,000 0,0

180 | =4,2| =-22,4|~0,070| 0,005 0,2
210 | =6,3| =33,6| «0,230| 0,053 2,4
240 | «3,7| =19,7| -0,39%0 | 0,153 6,9
270 0,8 4,3| =0,445 | 0,195 8,8
300 6,0 32,0| -0,410| 0,168 7,6
30| 13,8/ 73,8! ~0,120| 0,014 0,6

355 17,5 93,5, 0,000| 0,000 0,0

Tato zéle?i na druhu tkeniny a 81#i stavu [7J. Bavl-
néfsky primysl vyrébi sortiment tkanin v rozmez{
60-75% Brierleyho hustot, k némuZ je zapotiebi piiraz-
nych sil 185--200 kp/lm &fre. S{la zaliné pisobit od
352 pootoéeni klikového hricele; sila vzristéd expo-
nenciéln& aZ do piirazné polohy. Pribéh. této sily se
obvykle uvaZuje linedrni pro dynamicky vypolet. Od-
stfedivd sila se v pPirazné poloze neprojevi, nebol
rychlost bidla je nulové&.

Pro nade hodnoty dostdvéme B,S,= 22,6 cm

§:§P= ——%%f%%f%ﬁ%%———= 22,8 cm

Velikost & udhlového zrychleni vypoditéme z d¥ive
zjisténého tedného zrychleni aggbodu D bidla

-
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Kinematika, jak bylo ji% drive uvedeno, byla provedena
pf¥imo pro 200 ot./min. klikového hfidele, stejn& tak
dynamické feSeni.

Pro vyslednou tednou dynamickou sflu potom m3Zeme psédt:

‘ Druhou dynamickou silou je odstpedivé 8ils, pisobict
v t&¢Zi8ti bidla, pro kterou miZeme rséat:

2
o = i
Vg seeerychlost tézists,
Obé tyto sily jsou uvedeny v tabulce &.2 spolu
s vyslednymi hodnotami vnit¥nich a vnéj&ich reakct

daného mechanismu, které urdujeme grafickou kons-~

trukc{ (viz p¥floha P5 ). Odstiedivé sfla nebyla uva-
Zovéna v tedeni, protoZe jejf velikost podstatné

neovlivnuje kinetostatické ani dynemické FeZent.

| Fer(ko) | FrealVs, |Fo2(kp) | Ra(kn) | M lkom)
0 430 550 340 290 2,20

30 80 140 100 70| 2,10
60 40 50 30 30 1,00
. 90 40 50 30 40 0,85
120 TO 100 80 70 1,00
150 70 75 55 60 0,15
180 75 60 45 40 -0,33
210 70 75 50 - 55 | =0,90
240 30 45 25 20 | «0,63
270 20 =25 «10 «20 -0,45
300 35 -T75 «50 =45 | «1,05
330 130 «180 «115 =95 | «1,26
355 40 80 45 50 0,36
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Na bidlo, resp. me&ik plsobi vyslednéd dynamickg
sila slo¥end z ted&né dynamické sf{ly a véhy, popripadé
v piirazné poloze piirazny odpor, ddle pak vn&jsf
reakce z podbidelnice a sfla z ternérniho ¢lenu 5.
Tato sfla Fg prochézi dloZnym bodem D a tvopr{ vysled-
nici Vs a Fré obou sil Fa, Farv tdhlici 3 a 4. Si{ly
§f1§r' I‘“fF“- vytvéreji vyslednici V4 vytvdtejic{ na ra-
meni r hnac{ moment kliky daného ¥esti&lenného mecha-
nismu.

Z vysledku tedeni vyplyvd velky vyznam hmoty bidla
a jeho hmotny moment setrva&nosti pro konstrukci Jak
rychlobéZnych, tak i pomalobéZnych stavi. Snahou Je,
aby tyto parametry byly co nejmen3{ vzhledem k namé-
hénf a tim i opotebovini jednotlivych &ésti prirazo-

vého mechanismu.
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Konstrukéni provedenf (viz vykres sestavy).

U konstrukce bylo poZadovéno:

1) Provést jednotlivéd uloZeni na valivych loZiskéach

2) Dokonale té&snit loZiska (nebeszpedf styku maziva

s tkaninou)
Témto poZadavkim bylo vyhov&no. Na prekonstruovaném
' dvojklikovém h¥fdeli jsou na jehlovych loZiskéch ulo-

f Zeny t&hlice (tdhla) mechanismu. Jehlovd lo%iska byla
i ‘ pouZita vzhledem k tomu, Ze je nutné cely mechanismus
| unfstit do zmenS8eného prostoru. Hnany &len je umfsté&n
i na kulickovych loZiskdch v nédboji bidla (hlinfikové
péky). LoZiska jsou v ocelovém pouzdie, které Je do
néboje bidla zalisovéno. Jsou do n&ho zalisovény i depy
; pro uchyceni obou téhel mechanismu. Bidlo je uloZeno
kluzné na spodnim hifdeli jednostupnové prevodovky
(tvor{ podbidelnici), ktery je hlavnim hridelem stavu,
prochézejicim podél celé &{¥ky stefu. Klikovy h¥idel
byl z konstrukéniho divodu pootoen o udhel 20 proti
ota¥eni kliky. Axidlni zaji¥t&ni bidla je provedeno
stavécimi krouZky a &rouby. Na bidlo je pPipojen
'.‘ U-profil, na némZ je pomoci{ 1liZty a prilo¥ek uchycen

paprsek.
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Pevnostni vypolet
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Pevnostnf vypodet klikového h¥{dele.
Nejvice naméhanou g4sti bude klikovy hiidel pro-

tofe prends{ jak ohybova napét{ tak krutiny moment.
Vlivem prom&nlivych napét{ musime kontrolovat h¥fdel
na dnavu. Kontrolu provadime v Fezu A-A, stejné tak

v tezu B-B (obr.18).

1B |4

@d-%,2 rmm
? &dr= 484 rmm
-\ N a =40 -»-
-%L 4 =45 -u-
" v O

e\ L[ 1., —mreride:

SR 134
PAGY ~f Fia 6 = 18000 Kpfers
1B' |4 Out = WO —o—
2¢ 3 ”,”

A

Obr. 18

1) V ¥ezu A-A pisobi ohybovy moment od proménlivé
s{ly Fyy (tab.2). Maximdln{ a minimélni sily jsou:
Fymoe 340 kp, F.min.= ~115 kp.
Ohybov4 nap&ti: 201532
Mo -32 . -3 R 2
L Ho-32 | _uF-15:32 . 2
Go mis 4%%;57 T 408 (2 Kp/@ﬂc
Amplitudové ohybové napéti: 0~ 4430 20 X / 2
. 1270-430 . 420 Kpfew
6;5 = 2
@ - 1700/2-850 Kp[er”

Opravenéd emplituda vlivem zeslabeni:

St¥edni ohybové napéti:

> 4
&'F/—‘_:—

kde: 13 «ess Vvrubovy soulinitel
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/P .ssss0udinitel jakosti povrchu
% +...s0ulinitel vglikosti
pro /3 plati: B =% (K-7)¢1

kde: ¢ ....s0ulinitel citlivosti

o +...tvarovy soulinitel

Hodnoty Jjednotlivych soudiniteld byly urdeny z tabu-

lek 87 -
=165 U s0%; {5 =088; Pw =0,87

Dosazenim é T ,'_‘.7__ 8J0 « 7875 Aﬁ,/m}

387- 0,88
Miru bezpednosti Urdéime ze Smithova diagramu:
B
, ] NAPET/ OHYBOVA 42
<
Se
e /? % Cri= 180 bpe/j
, ©ucr = 730 kyo fuurs?
g G;. - Glfl‘\r n:.
A / NgR 1lrr Lol & Corron
W
G

Pro bezpe&nost platf?

s- c"’ -——L. 3

2) Kontrola prifezu B-B
V tomto prifezu je superponovéno nap&ti ohybové od
obou téhel a nap&ti v krutu, vznikajici od teénych
sloZek vyslednice.

a) Ohybové napéti

Maximélni a2 minimdln{ ohybové momenty:
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B —— Pevnostni vypodet
strojni i | of 38
HMomas =f5 4efy 43 -3ia C2° =340 - 4t + 29D 13-008:7697

Momin = 180-4+95. 130883 : 829 Kpcm

Nap&ti ohybové:

é:mx: ’{;:"o‘ s ;‘:‘:’2 .2 31\’3‘ l’p/CMz

Gomin = 829/27 « % 4 Lp fcr?
kde:
Wo « 7/32 -T’= 708 o

Amplitudové napéti: @ 1/2 (G;nnxf m’a.)s 776,4 A’p/ar?'

Stredni nap&tf:
6’-335 Kp [cnt
o «78; 2%- 07«5' /,‘-'-0,88,- /,;so,ac/

Amplituda vlivem zeslaben{:
A=008-0%5)¢1+ 76

Cam 2404y, »
Bezpecnost bude (obr. ): S =27

b) Napé&ti kroutfci:
Kroutic{ moment Mk se m&nf od hodnoty Makmax.=220 kpcm
do hodnoty Mg min.= - 126 kpcm.
Frislu&né kroutfci napéti{ bude:
Tmaswlemar . 220 . 10 75 40 Jer?

Wi 24,5
rnfn:—&m‘_:-L:\f,’ "~
Wa 21,
O Wk s 16T 1/16 T 1009 24 en?
Amplituda krouticiho nap&tf: - Ta =797 A’P/m

e 2,77 kp fem®
Stiedni nap&t{ kroutfci: im /

Amplituda vlivem zeslabeni bude po dosazeni:
e > 79716 - /986 - 28 > 76,9 kp/cm’

Bezpec¢nost zjist{me ze Smithova diagramu pro napét{

kroutict.
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Pevnostni vypodet

Fakulta strojni

Ob& poditend naméhéni se superponujf a vyslednéd bez-

peénost je vyjédfensa vzorcem:
| Se-Su

; S, =—=2r— 27 -1

| ISsess Taawar '

| Kontrola ostatnfch .primé&rd h#fdele neni nutnd vzhledem
k malym redukovanym nap&tim.

Pevnostni vypolet &epu.

| ‘ Pevnostni kontrola nalisovaného ¢epu 4 ternérniho &lenu
| (obr.19). ,
| MATERIAL :
N 77 700
b Ot + 85 4o /1o
- a; ‘“ - -
az s34 -~4
N - o v g

F max. = 290 kp , F min.= - 95 kp
Amplitudové napéti: Ga = 1325 Ap fort
Strednf napé&ti: Om s 696 ~—n

Amplituda napét{ vlivem materidlu: @ =1, #=¢

Ga |

° z
|

MER.. 1kpfpt & Tovm ]

s= 25 1

S

Silové pomé&ry v dalsim &epu Jjsou pi¥iznivéjsi, proto

jeho kontrola neni nutna.
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Kont a apu |  ¢lenvu

e

Bl =IO MATERIAL
Ppdr uI2 - L1700 z
1L1‘"—7"—1——3 @ SO~ Gp €0 kp/ww
On 8 -~-
1 6c =84 -4+~
62 256 —-~-
2 =925

| —

74

Obr. 20

Cep zachycuje vyslednou silu z cbou tdhel 3 a 4 a pre-
nés1i tuto vyslednou silu Vgy = Ky pro pohon mediku

do kloubu 5 6 (obr.20).

F max. = 550 kp, F min. = - 180 kp

Stredni sfla In = 370 kp

Stridavd sloZka Fm= 730 kp

- b / ’¢’ J : 6 * J z
dn H r = e 32 = SI0D Kp/crm
Sttedni napéti: 6m ‘ 75 3 p/

. . - N O - J 2
Amplituda napéti: Oaz Mo _ = .3 ‘32 27724 kp/"ﬂ'

We
Amplituda vlivem zm&ny priméru:

oC=13; 3108, l =008, 2089

= 4 4081125 ,ep g fem’
Oa =6z -0 hh' o’aa.pﬁ P/

Bezpe&nost bude: se22

Com
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i VSST Liberec
Z

; Kontrola ndboje nalisoveného spoje.

Pro uloZen{ &epu a ndboje H7/né6 kontrolujeme
pevnostné& néboj na maximdlni pressah 4 = 0,021 mm.

Tlak ve spoji bude [9J:

P%E

. o rat 2% 192 1,85
| de: : A*—’7-——;-
Y kde € d‘ 3g2 -7 2
- Po dosazeni d = 0,021 mm; E = 2,1, 106 kp/cn
E / 6
a
- ‘ " ‘
; -D// L fr=p 6L A\
N |
4 ¢
- o8R. 81 6 . 2%
o} -t

Z obrézku 21 miZeme psét:
(;m. L{. - -G
Zd:-d* p-®

kontrola maximdlniho smykového napéti

T-@tli . 828 . gy kp froet

K tomu pfistoupi Jjedté napéti"f od ohybového momentu

|
pro néd pripad C7 max =87 78 =« kap/m" : l
|
|
|
J
|
sily Fus (tab.2). 1

IR
I ) = 2% e
gd =192 -»-
] _ . i pde = 35,2 -~
—#— C ] o
I 1 —=]

V///// Z Foztax.

Obr. 22
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P*i rovnovéze plati: FAsmax-c=T-a
kde & =Z,(31=1¢F‘m.n
odtud T : Fas-c/a =290 -J0) % =905 Ap
Sflu T vypodteme (viz obr.22).
4.2
Td il
5 4T _ h-905 . 2
P dl g ¥ Ke)

V uvafovaném mistd potom dostdvéme:

Gr «f3; G -C-§ =185 7,85 14, kp/mmF

Smykové nap&ti{ bude: _
T=- 6;&*@: 7&25-’#,;: 11’ﬂ k’/ﬂ”;—

Toto st¥i{davé napéti‘f’ bude superponovéno ke stdlému
smykovému nap&ti Z° od lisovaného spoje.
Vyslednou bezpe&nost uréime opét se Smithova diagramu

pro materidl néboje:

o o
/ // ? MEé; 1&’./“‘“: Q,,““
C.
C < s=135

Tuto bezpeénost miZeme povaZovat za Yyhovujici, vzhle~-
dem k tomu, %e pravdérodobnost maximélniho moZného
presahu v uloZenf{ H7/né je malé.

Vyde uvedené vypolty pPedstavuji jen malou &ést
nutnych vypodtd pro pevnostni kontrolu celého mecha-
nismu. Pevnostni kontrola v8ech souldstf do detailu

by preséhla rémec diplomové préce.




| V§ST Liberec Katedra RTP

pP 43

|
o Z4vEr
Fakuita strojni i

Zaver.

V dené diplomové préci byl proveden rozbor moZnych
struktur mechanismd pro realizaci pribliZného klidu
% a nesymetrie zdvihu bidla. Synteticky byl navrien za
} pavodni &tyiélenny mechanismus mechanismus novy. Je
to Besti&lenny mechanismus, kterého jedté nebylo po-
. uzito jako pi¥irazového mechanismu ¥ textilnim prtmyslu.
Bylo provedeno kinematické a dynemické reSeni.
1 Z velikosti pribzhu rychlost{ a zrychleni bidla je
| vidét, %e tento typ mechanismu mé vyhodn&jdf podminky,
jako jemu podobny mechanismus tyr&lenny. V tom Je
vyhodnost daného névrhu tohoto typu transformace pie-
nosu pohybu z kliky na bidlo. -

Cely mechanismus byl konstruovén tak, aby jej
bylo mo%no pouZit pro sk¥ipcovy stav nové koncepce
s nepatrnou zm&nou uloZeni kliky. Ne jvice naméhané
¢ésti mechanismd byly kontrolovény pevnostiné&.

Zévérem bych cht&l podékovat za obétavou pomoce
pi*i redeni daného Udkolu a getné pripominky soudr.
doc.Ing.J.Charvdtovi CSc.

® | FedS Sk

V Liberci dne 16.6.1968. Egrt FrantiZek.
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S 4 ‘ oh 8 v, GBIt .

PFilohy: P 1l cacevssess Konstrukce a transformain{ dhly
mechanismu II
csessssses Transformaini vhly mecheniemu I
sessssssss Prib&h ryshloati pohybu bidla
cvesssceses Pribéh zrychleni bidla
eevesssess Dynamické Fefeni mechaniemu
v prirazné poloze

0o L - B - B «
Vo W N

ij;,'elys O TS - 68 ~0 sesvessces BeStava + 2 Ad
rozpisky

1l TS =68 ~1 coeecessss melik

3 T8 =~ 6B =~ 2 svcoessees kKlikovy h¥idel
4 TS = 68 = 3 cevecssess Cap meiku

4 TS = 68 = 4 ceeceessss téhlo

4 TS = 6B = 5 ceseseeees téhlo

4 TS = 6B = 6 eeseessess vitko mediku
4 TS = 68 = T ceveereves vitko meliku
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