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Cile prace
* Seznameni se s existujicimi reSenimi polohovani ZD

 Sestaveni matematického modelu mechanismu

* Parametricka syntéza mechanismu
— Vybér vhodné struktury mechanismu
— Formulace funkénich pozadavku
— Volba vhodné optimalizacni funkce



Uvod do problematiky

Polohovani pomoci vysuvného motoru — 1° volnosti
Predpokladané zatizeni lUzka — SWL 250 kg

Norma CSN EN 60901-2-52

Snaha minimalizovat silu vznikajici v motoru

Ergonomické hledisko polohovani












Redeni mechanism?{

y

Pristup analyticky

* Trigonometricka metoda

M[x,y]

* Pouzitou Typu 1

Pristup numericky

|* Vektorova metoda
 PouzitouTypu2a3




Kostra vlastniho reseni

Redeni otazky polohy vyznaénych bodd mechanismu
— Typ 1: analytické reseni polohy bodu M(x,y]
— Numerické iteracni reseni vazbovych rovnic smycek

Redeni rychlosti pomoci ¢asové derivace
Poloha a rychlost zvoleného vypoctového bodu L

Vypocet prevodu pomoci principu virtualnich vykonu



Vychodiska pro syntézu aneb
funkéni pozadavky

ZD je namahan jedinou gravitacni silou o velikosti 1370 N pusobici
v geometrickém stredu ZD

pracovni rozsah polohovani je 0° az 70° u typu mechanismu 1
a 0°az 60° utypu 2

pomyslny vypoctovy bod L volim v geometrickém stfedu ZD (dle
zatézuijici sily) ve sméru horizontalnim a 100 mm nad kovovou
kostrou ZD ve smeéru vertikalnim

vysledna reakcni sila motoru nesmi presahnout 3000 N

motor bude mit tyto meze: zasunuto 453 mm a vysunuto 658 mm,
tedy zdvih je 205 mm

ergonomické hledisko polohovani, tzn. okamzity stred rotace ma
lezet co nejblize kycli pacienta



Optimalizacni funkce

clx) =0
cegix) =0
Volim funkci MATLABuU ,,fmincon” min f(x) such that + A-x<b
vy . . , , ‘ Aeg-x =beg
— Funkce umoznuje striktni omezeni Ih< v < ub

optimalizacnich parametru zdola a shora

— Vyuzivam nelinearni podminku pro dosazeni
pozadovaného rozsahu zdvihu

Vystupem z funkce je jedno Cislo — maximalni sila v
motoru

Funkce hleda takové parametry, aby tato sila byla
minimalni



Optimalizacni parametry

Volim vZdy 2 sady parametru — jednu vice a jednu méné omezenou
zdola a shora podminkou b = x < ub

Typ 2 Typ 1




Vysledky syntézy — Typ 1
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Vysledky syntézy — Typ 2
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Odstranéni spicky sily v
nulové poloze o 14 %, resp.
0 20 % u varianty 2

Bod zavéseni motoru ma
tendenci se dostat co
nejvice nahoru vlevo

Vétsi uvolnéni parametru
nezpusobi zdsadni zménu
rozméru mechanismu



Zaverem
Proved| jsem prizkum soucasnych reSeni polohovani ZD
zdravotnického lUzka

Vypracoval jsem mechanické modely mechanism

Proved| jsem parametrickou syntézu na zakladé vybranych
konstrukcnich resenich s ohledem na funkcni pozadavky

Mozna budoucnhost

Zevrubnéjsi zkoumani ergonomie zdvihu
Exaktnéjsi analyza sil a jejich zmén v pribéhu zdvihu
Globalni zaclenéni upravenych mechanismu do struktury ltzka



Dékuji za pozornost



