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CVICENI 1

VYROBN| STROJE |. — Obrabci droje

Vypocet ssovnavaci sazby stroje a vypocet doby Uhrady




Zadani:

Vypoctéte srovnévaci sazbu stroje adobu thrady, je-li dano:

cenastroje,

naklady na zavedeni stroje,

zéstavboveé rozméry stroje,

piikon stroje,

pocet pracovnich smén,

kusovy ¢as,

mzdaamzdovarezie,

doba odpisu, urokova mira, néklady na udrZbu a opravy, cena za ngem plochy, cena
energie, pocet pracovnich dni v roce.

Postup vypodtu :

Fur

Fuo
Fp

Fe

Vztah pro vypocet srovnavaci sazby stroje:
+ N
Ss :(1+ Fo+Fur + Fyo +Fp + FE)xu
R
faktor odpisu stroje (F, = Di )s Do  dobaodpisu stroje[ roky ],
(0]
faktor Grokové miry (F g = % ), Uvw  Urokovamira[ %],
N
faktor udrzby aoprav (F,q = ﬁ ), Ny  naklady naudrzbu aopravy [ %],
faktor n&kladu naplochu :
axp>C,
F —

P

T C+N,
a b zastavbovérozméry stroje[ m],
Cp  cenazangem1m?/ rok,

faktor n&kladt na energii :
c= PG T
C+N,
P piikon stroje [ kW ], Ce cenaenergie [ K¢/ kWh1,
Kor = 0,2 koeficient prikonu, ky=0,5 koeficient prace nastroji,

cenastroje[ K¢,
naklady na zavedeni ( programy, néstroje, instalace ) [ K¢ ],
efektivni ¢asovy fond stroje zarok [ hod ],
( pro 8 pracovnich hodin s 80 % vyuZitim ¢asu ) :
Ty = 8xP, X0,8xs
Po pocet pracovnich dni v roce,
S pocet smeén,
T, x60

pocet vyrobenych kusi zarok ( Kg = t
K

),

tx kusovy cas stroje [ min].



Vypocet doby thrady ( porovnanim dvou stroji ) :

Stroj | - konveneni Stroj I1 —NC
kusovy ¢as [hod ] ty ty
srovnavaci sazba stroje [ K&/hod ] Ss Ss
mzdovéa sazba [ Ké/hod ] M' M"
mzdovareZie [ K&/hod ] Ry Ry
naklady na.obsluhu [Kehod]|  So =M' +R, So =M" +R,
sazba stroje celkem [ Ke&/hod | Sec =S5 + S Sec =S¢ + S,
naklady naobrobeni 1kusu [ K&/ks] N' =t, Sg N" =t, xSg
ekonomicky piinoszalrok [ Ké/rok] U :(NI - N* )xch,

T o= C" +N}
doba Ghrady [ roky ] v U
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VYROBN| STROJE |. — Obrabci droje

Navrh tlumiée vyvrtavaci tyce




Zadani:

Pro vyvrtavaci ty¢ zadanych rozmeért stanovte :

1) Deformaci tyce ( obecné ),
2) Tuhost tyce,

3) Vlastni frekvenci tyce,

4) Receptanci.

Ddle navrhnéte tlumic tyce a nakreslete vykres.
Jsou dany tyto hodnoty : AD, pomér L/D, otacky n, délka kréku tlumicely .

vypoctovy model tyce:
/2,6D /1,6D D
0,2L 0,25L
L
Postup vypodtu :
Vztah pro vypocet deformacetyce:
I3 _
I, i momentové plochy b
N l | F b fiktivni nosnik
\ El,
\ El;
N
§ y»M =M, +M, +M,
N Fl 1.2
R _
| M, =—=x, x=x|
th 3 B, '23"°
Fls T®
Els w_/
M
Flp FH, Fi Fly
El El El El



F>(| 3), FAz-17) FAR) | _pot

3El, 3El, 3El, 64

V ztah pro vypocet tuhosti :
k=0 1
dy ae§-|§+|§-|f+ N 0
3El, 3El, 3E,g4

Vztah pro vypocet vlastni frekvence:

W= \/7 [s ; f—— [Hz]

m=r X =r poX(Dlz ><|1+D22 M1, - 1,)+ D3 A, - |2))

V ztah pro vypocet receptance :

1 W2
Rdc =_ x2—
kK W? -
Névrh tlumige:

/
v AD,

hmota Myumce 12

ADy |- T —V

4

vG
ly 4

Hmotu arozmery tlumice je nutno vhodné zvolit vzhledem k rozméram vyvrtavaci

tycée pii zachovani piredpokladu :
W, . =W

tyce tlumice

k
W, = Wﬂ P ktI:rntlx\Ntzl

3El . - . .
ky =——"— (pfi zanedbanituhosti hmoty tlumice)
&, 4+ 0
e Z2g
Dano:l, =10mm ; Volime:fDy;l,;r4; E
El D,
my AN = e = |4=p64“ P D, \/64 m, Wy L, + 59
& l, O P e ]
Gla ¥~
e 2g

Rozsah vydedki: D, =5, 10 mm
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Navrh pirevodovky vieteniku




Zadani:

Proved’te navrh prevodovky vieteniku pro zadané hodnoty:

- pocet prevodi p,
- kvocient o,

- min. ot&ky Nmin Nebo max. ot&ky Nmax [Ot/min],

- otaky motoru ny [ot/min],
- prendSeny vykon P [kW].

Nakreslete diagram pievodu, diagram otatek, logaritmické rozloZeni momentu,

kinematické schéma usporadani pievodi.

Dde vypoctéte modul a rozméry ozubenych kol a stanovte piedbéznym vypoctem

rozméry hiidelt. Urcete skutecné osove vzddenosti hiideld.

Krajni chylky pro vypocet prevoda: 5%
Stredni skluz elektromotoru: 8%

Postup vypoétu:

Prevodovy diagram:
Naptiklad pro zadany pocet prevodt p =12 :

p=12=k, Xk, Xk, =3xx2 b ftrikoli, dvojkoli, dvojkoli

RN\

Dil¢i prevodové rozsahy:

a =j =)’
a2 :j k1>(k2—1) :j 3

a, :j ky ko {kg - 1) :j 6

k. 3 k,3k;3Kk,
afa,£a,£a,



Otéckovy diagram, log. rozloZeni momenti, kinematick é schéma usporadani pirevodi:

10

A
719 1113 N
1/ Nmax=N12
st 2/5 Ny ——
3 N AN J
\ \\ Npo — _
Ng
NS
NN\ LR
NN
Ny
12/1.
n3
nz
I 1l v >
Nmin=N1 '
I 1 v M, My, My Mi=Mmas  l0gM
4 Mhnin
1 |
2 = |
|3 |
| |6 |
| |
L 7 9 |
I I I
|8 |
| II 10 I
(12 |
! | 14 |
| |
Teoretické otacky :
Ny == ng=ngf T, kdeiT (L p)
J
Vypocet momentu :
M :§xni MmaXZB—OXnL , [Nm,W, min'l]



Vypocet rozméra ozubenych kol :
- pocet zubt ozubenych kol :

Z otatkového diagramu vyplyva:

g Ly &1

z, z Z, ]

0sové vzdalenosti a; 4, &5, a6 Musi byt shodné, tj. a = a4 = a5 = ass
D, +D D,+D D,+D

a“:% 32,5:% %,G:% , D =mxz

P z+z,=2,+2,=2,+12,, m= konst.

Podobné¢ i dalSi soukoli :

z z

= —8:%, Z,+2y=2,+2,, m=konst.

Zy ZA

i: i:%, z,+z,=2,+z,, m = konst.

Z3 Zy )

Skuteéné osové vzdalenosti :
_D1+D4_D2+D5 _D3+D6

G =T 2 2
_D7+D9_D8+D10
a'II.III - 2 - 2
a — Dll + D13 — D12 + D14
m,\v - 2 - 2

Vypocet skutecnych otécek :

-z ot&kového diagramu a kinematického schématu usporédani prevoda :

A

nSK12

Zy Ly Iy

=Ny X X X

Zs Ly Iy

Procentni Uchylka otaéek +Do, ajgji grafické vyjadieni :

nSKl

+D,, :nT;]AxLoo (%]

T

11



+D% A

+5 o
0 L NN /NS >
12 11 10 s \7 6/ 5 3/2 1 Stupng
prevodovky
5 _
Dy ¥

Vypocet modulu :
- predbéZzneé stanoveni modulu vzhledem k zatiZeni :

m=10 m/ﬂ [mm]
Cx2%y P

M ... moment [Nm],

C... provozni soucinitel [MPa],
10, 20 [MPq] - pro prvni stupng,
30, 45[MPq] - pro posledni stupné,
50, 60 [MPa] - pro velka zatiZeni,
z... pocetzubn,

y ... konstrukéni parametr y ZB; b ... Sitkakola,
m

y:413, 13, éaStOy:6>8

Prehled parametri ozubenych kol u obrabécich stroji :

97% ozubenych pievodt u obrébécich stroju maprevod 1/4 ; 4.

pocet zubt kola 15 16, 19 20, 60 60 avice

zastoupeni [%] 2 11 83 4

modul <2 2,23 23,5

zastoupeni [%] 2 8 80

materid 11 600 12 010.9 12 050.6 14 220.9 16 420.6
ozubenych kol 11700 12 020.9

zastoupeni [%] do1l 11 2,6 0 4,7

12



Orientaéni vypocet praméra hiidela:

d, =10 P [cm KW, min'l] d, :1O><4i [cm, kW,min'l]
VST n||

d, =10%|— [cm, KW, min 1] d, =10 x|— [cm, KW, min 1]
nIII min

Ny, Ny ... viz otackovy diagram alogaritmickeé rozloZzeni momenta

13
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Optimalizace ulozeni vietena
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Zadani:
Pro dané zatiZzeni a charakteristické rozméry vietena obrabéciho stroje (uvedeno na
prilozeném vykresu) vypoctéte optimdlni vzddenost loZisek. Déle prekreslete tento vykres

vietenav méritku 1: 1.

Postup vypoétu:
Vypoétovy model vietena:

L a
¢ b«
F

/\ El1
777

B

El>

Celkovy pruhyb vietena je dan souctem deformaci vietena a deformaci |oZisek.

1. Pruhyb vietena zatiZzeného silou F za piedpokladu, Ze loZiska jsou tuha:

A / \ |

/7% BN§

_Fa’L N Fa®
I 3El, 3Hl,

2. Prihyb vietena za predpokladu, Ze loZiska jsou poddajné a vieteno tuhé:
yA N B
y |
" W ;

YatVe _YatVe b yP:(YA+YB)><(a+L)_yA

a+L L L

15



Pruzné deformace loZisek ya , Y se urci podle nésledujici tabulky:

Typ loziska

Zpusob zatézovani

da=0

Naklapéci kulickovaloziska

-5 2
" _70x0° [Q
cosa D,

Radialni kulickovaloziska

2
d, =44x10°° >G/Q—
DW

-5 2 -5 2
Kulickova loziska s kosouhlym stykem d, = 44440 X3 Q d, = 44_><10 X3 Q
cosa D sina D
LoZiska s piimkovym stykem na obou q = 8x10°° ::QO’Q d = 8x10° Q°°
krouzcich " cosa L2 ® sna L%
Loziskas pifmkovym stykem najednom |, _ 22 K0°° Q%* 4 =22 K0°° Q¥
krouzku a bodovym stykem nadruhém " cosa LY? ® sina LY?
-5 2
Axidni kulickovaloziska | e d, = 52_><10 X3 Q
sina D,
Silanavalivy dlement - % - Fa
i >2>cosa z>sina
i ... pocettad valivych télisek,
z... pocet valivych télisek v jedné fade,
dr ... deformacev radidnim smeéru [mm],
da ... deformacev axidnim sméru [mm],
Dw ... pramér valivého téliska [mm],
La... efektivni délkavalivého téliska [mm],
a ... Uhe styku,
Fr ... zatiZzeni v radidlnim sméru [N],
Fa... zatizeni v axidnim sméru [N],
Q... silanavalivy element [N].

16




Pokud nejsou rozméry valivych elementi a jejich pocet udany v katalogu, 1ze je priblizné

vypocitat :

D, =g, {D- d)

Z= q2 XD—+d

DW

L, =14xD,,

Druh loZiska i b
od do od do

Radialni loZziska
Kulickova, jednorada 0,216 0,330 0,890 0,990
Kulickova, dvourada 0,200 0,280 1,190 1,390
Kulickové s kosouhlym stykem jednorada 0,250 0,320 1,240 1,400
Kulickové s kosouhlym stykem dvourada 0,241 0,290 1,250 1,480
Kulickova naklapéci 0,217 0,238 1,070 1,330
Véeckova 0,205 0,257 0,970 1,240
Soudeckova 0,259 0,289 1,150 1,360
Soudeckova naklapéci 0,233 0,278 1,150 1,400
Kuzelikova 0,220 0,280 1,300 1,600
Jehlové bez klece 0,130 0,210 1,570 1,570
Jehlova s kleci 0,130 0,210 0,780 1,000
Axidélni loZiska
Kulickova 0,318 0,386 1,190 1,420
Soudectkova naklgpéci 0,237 0,253 1,070 1,120
Kulickové axidni s kosouhlym stykem 0,340 0,380 1,230 1,410
Véeckova 0,270 0,350 0,850 1,200
D ... vngjsi pramér loZiska,
d... vnitini pramér loZiska.

17




Optimalni vzdalenost loZisek je v piipadé, kdy je soucet deformaci minimdni — uréuje se
graficky :

Prahyb vietene

0.07

0.06

0.05 1

0.04 1

0.03

0.02 -1

0.01 ~

Nejcast&ji (L/a)op: | 82; 6.

18
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Vypocet pohonu posuvu ( Sroub — matice)
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Zadani:
Pro dané kinematické schéma pohonu navrhnéte posuvovy Sroub a vypoctéte potiebny
kroutici moment a vykon motoru.
Ddleje dano:
- hmotnost suportu  m [kq],
- hmotnost vyvazku  my,  [kg],

- maximani zdvih Xpax MM,

- rychloposuv v, [m/min],
- pracovni rychlost vy [m/min],
- zrychleni a [m/s7,
- fteznasila F [KN],

- soucinitel treni f

- Uhel sklonu stolu a [°].

Postup vypoctu:

a. Kontrolarychloposuvové rychlosti:
napi. pro rampovy rozbeh:

Vin, =axT

Xmax :VIim XT

P Vi, =4/3.6XaXX,, [m/min]

kde: a.. zrychleni suportu [m/s7,

Xmax --.MaX. zdvih [mm].
Pro rychlost rychloposuvu musi platit:

Vr £ VIim

b. Navrh posuvového 3roubu:

Pt ndvrhu Sroubu se vychézi ze zatéZujici sily pasobici na Sroub:
Fo.=F +F +|Fs|+F, ,kde: F, =Gxosa xf; G=mxg;
Fo =Gxsina- F,; F,=m, xg;
Fy =m>xa

(absolutni hodnota z Fg - bere se v Gvahu vzdy horsi pripad)

20



Tato sila F,4 nesmi prekrocit dovolenou silu pii zatizeni Sroubu navzpér.

2
b F,f % [N]
kde: fu.. koeficient uloZzeni Sroubu:
fu=0,25 pevny konec - volny konec [ S
fu=1,0 oba konce podeprené . -
fu=20 pevny konec - podepieny konec " »
fu=40 pevny konec - pevny konec [ ¥ ST
E..  modul pruznosti [MPg],
| ... kvadraticky modul priifezu | :%Xd“ [mm?],
d.. maly pramér zavitu Sroubu [mm],
Xmax --- Maximani zdvih [mm],

k... soucinitel bezpecnosti (1,3 az 5).
Pro krétké Srouby jsou piipustnatahova/ tlakova zatizeni v nasledujici tabulce:

Prameér Sroubu[mm] | 16| 18|20 25(28| 32| 36 | 40 | 45 | 50 | 55 | 63 | 70 | 80 | 100
Pripustna sila [kN] 2128 32|54|66|82| 110 | 137 | 184 | 221 | 285 | 338 | 435 | 616 | 1000
. . y 64 xx>_ K xF
Z ptedchoziho vztahu Ize vyjadtit A Sroubu : d = i/ Sm""xf - 2t |
p-xI, %

Dle vypocteného Ad zvolit prislusny kulickovy Sroub z katalogu ( pozor na jednotky
v nékterych katalozich — napt. 1kgf = 10N ).

Pro takto navrZzeny Sroub se ddle pocitgji maximalni pripustné ot&ky (pfti rychloposuvu):

_60x10° 4% _|Ex —
Nyie = X [mm ]
220 XXy r xA
kde: | ... koeficient uloZeni Sroubu:
| =1,875 pevny konec - volny konec,
| =3142 oba konce podeprené,
| =3927 pevny konec - podepieny konec,
| =4,730 pevny konec - pevny konec,
Xmax - - Maximalni zdvih [mm],
E... modul pruznosti [MP4],

| ... kvadraticky modul pratezu [mm?,

r .. hustota, proocel r =7850 [kg ><m'3J,

2
praiez j&draSroubu A= pd

[mmz].
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Ddle se provadi vypocet Zivotnosti Sroubu:

& Ca
zg fw szat 1]

kde: Ca...
fu ...

.3
2 40° [otaky]

z&kladni dynamicka unosnost (z katalogu) [N],

faktor zatéZzovani:

fw=1,0, 1,2 klidné pohyby bez razu,
fw=1,2, 1,5 bézné pohyby,
fw=15, 2,0 pohyby srézy.

Takto navrzeny Sroub je treba jeste zkontrolovat jako soucést servopohonu stroje (tzn. jeho

vlastni frekvence musi byt vétsi nez 50 Hz a celkova ville mensi nez 10 mm).

Vypocet tuhosti Sroubu k; podle typu uloZeni:

A. oboustranné (oba konce pevné)

[} an
ks 1

B. jednostranné uloZeni Sroubu

R |
&
>--
L L
R, = x10° N Ry =4xR, =—— X0° Nt
e A v o =R T A ooy
kde: R.. poddajnost Sroubu [nm xN™],
L.. dékasroubu (L = Xma + délkamatice) [mm],
E..  modul pruznosti [MPg],
A.. priiez Sroubu [mm?].
“ 1 -1
Tuhost Sroubu : P k= [errm]
RA,B

Vypocet tuhosti Sroub - matice:
k, =i xd xc [N ><rrm'1J

kde: i...
d..

C..

pocet zavitt v matici (z katalogu),
pramér Sroubu [mm],

koeficient, ¢ =5 [N xmm™ xrm™].
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Vypocet tuhosti axidlniho loZiska (popt. loZiska s kosouhlym stykem):

. F
- viz cviceni 4 akatalog loZisek ks = dza‘ [N ><rrm‘1]
. 1 1
Celkova tuhost posuvu: Ko = 1 1 1 [N Xm ]
o 4+ =
kl k2 k3
Vlastni frekvence posuvu:
o=t w /Ko [g]
2 m
kde: Keelk ... celkovatuhost posuvu [N xm™],

m... hmotnost suportu [kg].

fo >50Hz (min. 30 Hz — velké stroje) — velka mechanika suportu podminka (1)
fo > 1000 Hz — mala mechanika (pro sestavu — méfitko, snimac)

Ztréta pohybu (deformace posuvu pii rozjezdu, projevujici se pro odméiovani jako vile):

h, = 2 [rm]; [N; N ><rrm'1]
kcelk
hg + hy <10 M (max. 20 mm) podminka (2)
kde: hg ... vileod tuhosti [mm]

hy ... mechanické vile [rmm]
Plati-li podminka (1) a sou¢asné podminka (2), pak Sroub VYHOVUJE.
Navrh stoupéni Sroubu:

- stoupani je dano max. dovolenymi otakami Sroubu ngoy (bud’ z katalogu nebo vypocet, kdy

ndov = 0’8 ><nkrit [min_lj)

v .
Mo :S—L [mln 1]
kde: Vr ... rychlost rychloposuvu [mxmin™],
S ... stoupani Sroubu [m].
Musi platit podminka: Nrax £ Noy

Pokud nevyhovuije, je tieba zvétsit stoupani Sroubu.

23



c. Navrh pohonu:

_dx s

Prevod Sroubu: Ks [m xrad ‘1]

Redukce parametri na Sroub:

%XIredef,,:izLXstNf,,+%xmxvf P I,y =l +mxKZ [kg><m2]

kde: lred ... redukovany moment setrvacnosti,
4 ><L
|s... moment setrvacnosti roubu, | = % Xr [kg ><m2],
d... pramér Sroubu [m],
L ... dékasroubu[m],
r ... hustota[kgm™],
m... hmotnost suportu [kg].
Tieci moment na Sroubu: M, =F, XK [N,
Staticky moment: Mgar = Fg XK £ M, [N
Pracovni moment: M prac = F, XK + M g0r [N ><m]
o, a 2
Dynamicky moment: Mpow =Mprac 1o @ [N ><m] e :K— [s ]
S
Potiebny vykon motoru: Poy =M o W, =M 2 (W]

kde:  Nmax ...Ot&Ky Sroubu pii rychloposuvu [s7].
Pro volbu motoru museji byt spinény nésledujici podminky:
Ly 3 lieqs
02xM,, 3 M,
M 3 M PRAC ’
M trv 3 M DYN !
I:)M 3 I:)PM '

trv

trv

kde: Im ... moment setrvasnosti motoru [kgm?],
My ... trvaly (jmenovity) moment motoru [N>m],
Pwm ... vykon motoru [W].
Poznamka:
Takto provedeny vypocet posuvového Sroubu je orientadni, piesnéjsi vypocty udava kazdy
vyrobce ve svém katalogu kuli¢ckovych Sroubd.
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Kulisovy a maltézsky mechanismus
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Zadani pro kulisovy mechanismus:
Pro kulisovy mechanismus vypoctéte:

- potrebné otaky motoru n, - zpétnou rychlost smykadla v, ,
- moment namotoru My, - hlavni ¢asty,
- potiebny vykon motoru P, - vedlgsi ¢asty .

Je-li dano:

- rozméry mechanismu e, r, R,
- rychlost stolu vs,
- zatiZzeni stolu Fs.
dternativac  Z danych ot&ek kliky a vykonu motoru urcete pracovni rychlost smykadla a

max. feznou silu nasmykadle.

Postup vypoétu:

Fs Vs
% — -

Vg Fq
< —>—%
o E. |
B <K (_1\_‘_ ‘
@~ -
vV a—% |

a. Vypocet potiebnych ot&éek motoru:
Dleobr.:

v, =wx =w, {e+r) kde: w=2xpxn a wk:%

b n=— € {e+1) [min'l]
23 xR
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b. Vypocet krouticiho momentu na motoru:

FXR=F fe+r)p F

_ KRR
e+r

My e = B X [N >m]

K max

c. Vypocet vykonu motoru:
P=M, ., W=M,_ 2pn [W]

Priklad:

Dano: v, =50m>min’*; F,=1000N; R=700mm; r=150mm; e=250mm;

Vypocitat:
n=303minY; M, =2625Nxm; P=8329W;

max.zpétnarychlost v, =200 m>min™*; hlavnicas t, =14s, vedlgsicas t, =0,58s.



Zadani pro maltézsky mechanismus:

Pro dany mechanismus (vngjSi, vnitini) vypoctéte potrebné otacky motoru n, moment na

motoru Mk a potiebny vykon motoru P. Je-li déno:

A. vedlgsi casty,
rozméry mechanismu e, r,
parametry stolu @D, h, p,
dopocitat pocet poloh j.

B. vedlgsi ¢ast,,
vzdalenost os e,
pocet poloh j,
parametry stolu oD, h, p,

dopocitat velikost kliky r.
Postup vypoétu:
1. Maltézsky mechanismus vnéjSi

|
.

A
ANNS 5
\. 4 ?::’ i, P
\.\ > ~//” \
oN| .
‘ | = e - )5 BEESSSS =
| /// \\ , I'
| , gy | AF
| IETAN
| 2 — T N
D| \\\ o o~ A s -
// L 3 \\‘ ~.‘.\ __/\
s -l ™~
6} / i (<] //
| // e ::_. // r
1 ._\/
07| A=
‘O S
a Dopocet parametri mechanismu:
Pocet poloh j: Velikost kliky r:
. r 2
sna=- b a 2»xa = _p P a
€ J
2p - r
2xa = T P ] sna=— b r
e



b. Vypocet potiebnych otaek motoru:

Stal se otoci o0 jednu pozici zavedlgSi ¢asty :

ror
tV:2—>b w=2xx; b=arccos—; —=I b
w e e

C. Moment setrvagnosti stolu:

2
1 0 2
lc==Mm.xX—= |kg>m“[ hmotnostm
S 2 S e2 [g ] S

d. Vypocet krouticiho momentu na motoru:

Pro otoceni stolu je tieba moment:

Mys = ls ¥ = Fg /1% +€? - 23 5excos]

|5
P Fs= > = -
|Jr2 +€% - 2> e>0s]

j T(+b;-b) y =f(j )
Z geometrie |ze urgit:

| >sinj

_px0
4

j o >cosj - pA?
—actg———— b =
y 91 >COSj ¥ 1- 24 >xcosj +1 2

kde w=j = konst.

Kroutici moment motoru je:

ap

arccosl|
n=
px,
or [kl
0,
_F \Iu'l,a*: +el-2.r-e-cosq
\J \ (kosinova véta)

_ (17- 224 ssinj

_(1- 2% >Cosj +I2)2’

My =Fy >, kde FtM:FtS>gng§_J 'YE:FtsmOS(J +Y)

__logorcos| +y)
My === :
\/r +€° - 2XexC0s]




e. Vypocet vykonu motoru:

P=My o W=M, . X2

ProtoZe neni prevod mechanismu konstantni, neni maximalni kroutici moment motoru Mg max
pii maximalni uhlovém zrychleni stolu % . Pro zjisténi maximalniho krouticiho momentu je

vhodné vyuZit n¢jaky matematicky program (napi. MATHCAD, EXCEL apod.).



Priklad pro Sesti polohovy mechanismus:

Ghlova rychlost stolu

12

20 40 60

2

natoéeni stolu

kroutici moment na motoru a Ghlové zrychleni stolu

kroutici moment Mk = = = = = dhlové zrychleni stolu

200 1

- 150

80

504

-100 4 N -

150 4 .-

-200 -

natoéenikliky

pfevodovy pomér

1.2

80

20 40 60

-0.2

natoéeni kliky

80



2. Maltézsky mechanismus vnitini

Vypocet je podobny jako u maltézského mechanismu vnéjSiho. Dopocet parametri

mechanismu a vypocet momentu setrvaénosti stolu je Gplné stejny.
a.  Vypocet potiebnych ot&éek motoru:

Stal se otoci o0 jednu pozici zavedlgSi ¢asty :

2°b ror
=_ = : - = — =] ) = -
== w=2pm, (p-b) arccos; b=arccog- | )

. arccod- | )
px,

b. Vypocet krouticiho momentu na motoru:

Pro otoceni stolu je tieba moment:

Fo= s

Mo =Is =P +&'- 2eoecodp- ) P S_Jr2+e2+2>tr>e><:osj

j T(+b;- b); y =f(j )



Z geometrie:

()’lh
“I\
| >sinj i A j +jaA?
y =actg— o p oy = #1005 TRE N
1+| xcosj 1+24 >xcosj +| Y\ fPrei—2 s cos(n-g)
€
b y= (IZ' 1)4&2’1 >sinj2’ L\
(1+2>1 xcosj +I 2) | \
. 0 !5\'| — \I'\.
kde w=§ =konst. b YR

K routici moment motoru je: Fe ’7
F

MK:FIM>r’ kde FtM:FtS>COS(j 'Y)

M., = IS>§&>¢>COS(| -y)
K_ 2 2 -
Jr? +6% + 2% excos;

c. Vypocet vykonu motoru:

P=My o W=M, . X2

Plati zde opét, Ze vlivem nekonstantniho pievodu mechanismu neni maximani moment
motoru v okamziku maximaniho zrychleni stolu a proto je opét vhodné vyuZit néjaky
matematicky program (MATHCAD, EXCEL ajiné).



Priklad pro Sesti polohovy mechanismus:

uhlova rychlost stolu

-150 -100 -50 50

-1

natoéenistolu

kroutici moment na motoru a Ghlové zrychlenistolu

kroutici moment Mk = = = = = (hlové zrychleni stolu

300 -

- 100

-150 -100 -50 = =50,

-100 4
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natoéeni kliky

pfevodovy pomér
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natoé&eni kliky



