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Bakalarska prace



Cil prace

Hlavnim cilem bylo na zadaném rovinném mechanismu
urcovat velikosti hnacich sil, tak aby mechanismus konal
pohyb po predepsané trajektorii

Byla provedena jednoducha simulace, ve které se spocitané
velikosti hnacich sil pouzily pro zpétny vypocet pohybu
mechanismu prfimou dynamickou ulohou

V posledni casti prace byla pouzita zpétnovazebni regulace v
kombinaci s doprednym vypoctem pohonnych sil



Re$eny mechanismus

* Tento mechanismus kona rotacni pohyb, ma 1 stupen volnosti
 Koncepcneé vychazi z mechanismu Hexasphere
e Je pohanén dvéma linearnimi pohony
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Redeni kinematiky

Pro reseni kinematiky byla zvolena vektorova metoda

Podle vektorovych mnohouhelnikl byly sestaveny rovnice
vazeb pro reseni ulohy polohy

f(q,z) =0
Vazboveé rovnice byly reseny modifikovanou Newtonovou
iteracni metodou

Dale byly vyjadreny vztahy pro reseni ulohy zavislych zrychleni
]qq +J.Z +jqz =0
Stejnym zpUsobem je vyjadren vztah pro vektor zrychleni

soustavy
a=V,q+V,z+a,



Redeni pfimé ulohy dynamiky

* Dynamika byla fesena metodou uvolnovani a sestavovani
Newton-Eulerovych rovnic
Ma = DR + Q
* Tato dynamicka rovnice a predeslé kinematické rovnice se
zapisou do jedné soustavy, ktera se da vyresit

M -D 0, 0] ; - Q
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e ZrtesSeni se vyberou pouze nezavisla zrychleni, ktera se
numericky integruji



Redeni inverzni tlohy dynamiky

Stejnée jako u ulohy primé byla pouzita metoda uvolnovani a
sestavovani Newton-Eulerovych rovnic

Ma =D.R, + Q
Po vyjadreni vektoru zrychleni soustavy a dosazeni do
predeslého vztahu

MV —VJ; (gl +Jgz) + @gz] = DRy + Q
Matice D, je rozSirena distribu¢ni matice reak¢nich ucinku o

sloupce prislusici jednotlivym pohontim
D, = [D» P]

Vektor R, je rozsSifeny vektor reakci o pohony
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Vysledky vypoctu

Prabéh pohonné sily za predpokladu Ze jedna je nulova
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Vysledky vypoctu

Prubéh pohonnych sil za predpokladu Ze jsou obé stejné
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Vysledky vypoctu

Praubéh pohonnych sil za predpokladu Ze jsou opacné
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Vysledky vypoctu

Prubéh pohonnych sil za predpokladu Ze jsou na sobé nezavislé

Akcni sily [N]
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Simulace

Bez poruchovych velicin

S uvazovanim vlivu poruchovych

Nezavisla souradnice, rychlost [1], [s-1]
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Nezavisla souradnice, rychlost [1], [s-1]
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/petnovazebni simulace
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Odchylka nezavisle souradnice, rychlosti [1], [s-1]
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Dékuji za pozornost



