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1. Cty¥kloubovy mechanismus

Obr. 1 Ctyrkloubovy mechanismus

Je darttyrkloubovy mechanismus podle kinematického schéma Qb
* téleso 1 ...klika
* téleso 2 ...¢hlice
* téleso 3 ...vahadlo
e téleso 4 ...paka

Pro soustavu jsou zadany nasledujici parametry2obr
o délkatlesal (L1 [m])
o délka tlesa 2 (L2 [m])
* délka ¢tlesa 3 (L3 [m])
* délka tlesa 4 (L4 [m])
* budici thlova rychlost (omega [rad/s])
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Obr. 2 Parametry simulacecty/kloubovy mechanismus

Ctyrkloubovy mechanismus konéa rovinny pohyb a jsoudma msieny nasledujici veliny:

» trajektorie bodu A (graf Mereni trajektorie rpl)
» trajektorie bodu B (graf Mereni trajektorie rp2)
» trajektorie koncového bodu M paky (graf Merenieidprie orp)

* rychlosti bodi A, B, M ve sloZzkach os x,y globalniho sadného systému
» zrychleni bod A, B, M ve slozkach os x,y globalniho $adného systému

WL

Proctyikloubovy mechanismus je sestaven nasledujici simutaodel s definovanou

geometrii, obr. 3.



rychlosti, zrychleni bodu M

rychlosti, zrychleni bodu A
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Obr. 3 Simulé@ni modelcty/kloubového mechanismu



2. Klikovy mechanismus
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Obr. 4 Klikovy mechanismus

Je dan klikovy mechanismus podle kinematickéhorseh@br. 4).
* téleso 1 ...klika

* téleso 2 ...0jnice
* téleso 3 ...pist (KZak)

Pro soustavu jsou zadany nasledujici parametrysobr
o délkatlesal (L1 [m])

. Ghelg (i [])

* budici thlova rychlost (omega [rad/s])
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Obr. 5 Parametry simulace — klikovy mechanismus

Klikovy mechanismus kond rovinny pohyb a jsou Bameieny nasledujici veliny:

» trajektorie bodu A (graf Mereni trajektorie rp)
» trajektorie bodu B (graf Mereni trajektorie tp)
» trajektorie £ziSt télesa 2 (graf Mereni trajektorie orp)

systému
AR

rychlosti bodi A, B, ©€ZiSt télesa 2 ve slozkach os x,y globalnihoisminého systému
zrychleni bod A, B, €ZiSt télesa 2 ve sloZzkach os x,y globalnihoisminého

Pro klikovy mechanismus je sestaven nasledujiciilstimi model s definovanou geometrii,

obr. 6.
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Obr. 6 Simulani model klikového mechanismu



3. Withworth av mechanismus

Obr. 7 Withwortliv mechanismus

Je dan Withworttiv mechanismus podle kinematického schéma (obr. 7).
* téleso 1 ...klika
* téleso 2 ..vahadlo
* téleso 3 ..objimka

Pro soustavu jsou zadany nasledujici parametry 8obr
o délkatlesal (L1 [m])
* délka tlesa 2 (L2 [m])
* budici thlova rychlost (omega [rad/s])
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Obr. 8 Parametry simulace — Withwaofthmechanismus

Withworthiv mechanismus kona rovinny pohyb a jsou &ra meieny nasledujici veliny:
» trajektorie bodu A (graf Mereni trajektorie rpl)
» rychlost, zrychleni bod A ve slozkach os x,y gloldb sotwiadného systému
» poloha, rychlost, zrychlenélesa 3 wici télesu 2

R AR

Pro Withworthiv mechanismus je sestaven nasledujici sitmillaodel s definovanou
geometrii, obr. 9.
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Obr. 9 Simul&ni model Withworthova mechanismu

4. Withworth av mechanismus — varianta 2

Obr. 10 Withwortkiv mechanismus — varianta 2

Je dan Withworttiv mechanismus podle kinematického schéma (obr. 10).
* téleso 1 ...klika
* téleso 2 ...vahadlo
* téleso 3 ...0objimka

Pro soustavu jsou zadany nasledujici parametry 8obr
o délkatlesal (L1 [m])
o délka tlesa 2 (L2 [m])
e budici thlova rychlost (omega [rad/s])

Withworthiv mechanismus kona rovinny pohyb a jsou &a meieny nasledujici valiny:
» trajektorie bodu A (graf Mereni trajektorie rpl)
» rychlost, zrychleni bod A ve slozkach os x,y gloldabd soiiadného systému
* poloha ¢lesa 3 vici télesu 2
* rychlost glesa 3 wci télesu 2
» zrychleni tlesa 3 wci télesu 2

Pro variantu 2 Withworthova mechanismu plati stejnéulani schéma jako na obr. 9.



