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1.Priloha - Vypaiet varianty s trapézovymi
Srouby
Pro vyp@et varianty pohonu poh&ny dvojici Srould bylo nutné nejtive ugit statické
reSeni soustavy, z které bylacema velikost maximalni silytgobici na dvojici Sroub
varianty. Neni uvaZzovdna hmotnost ramu, kterd medma. Modifikované schémaywodni
varianty viz. Obr.1.1., kde v b&cE je misto fipojeni dvojice Sroulp, které odebiraji stugie

volnosti ve vodorovném siru.
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OBR. 1.1 SCHEMA VARIANTY $OHONEM POMOCIi DVOU SROUB

1.1. Téleso 2
Uvolnéni télesa 2 a nahrazeni vazeb silami viz. Obr. 1.2 Uirdlt€lesa 2. Na zaklad
tohoto schématu byly sestaveny rovnice rovnovabybeso 2. viz. rovnice ( 1-1), (1-2),
(1-3).
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OBR. 1.2 UVOLNENI TELESAZ2

Fox —Fx =0 (1-1)
Fpy = Fuy + Fpy = 0 (1-2)
Mg:—Fyy v Ly - sina—Fy - 1y - cosa + Fry, - 1 - cosa = 0 (1-3)

1.2. Téleso 3

Uvolnéni €lesa 3 a nahrazeni vazeb silami viz. Obr. 1.3. &ldazt tohoto schématu

byly sestaveny rovnice rovnovahy p&eso 2. viz. rovnice ( 1-4),(1-5), (1-6).
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OBR. 1.3UVOLNENI TELESA3

FpxtFex + Fox =0 (1-4)
FyytFy +Fy =0 (1-5)
Mg: Fpy - I3+ sina — Fy,y, * I3 - cosa+Fy - I - sina — Fy, * s - cosa =0 (1-6)

1.3. T¢leso 4
Uvolnéni tlesa 4 a nahrazeni vazeb silami @izyba! Nenalezen zdroj odkas. 1.4..
Na zaklad tohoto schématu byly sestaveny rovnice rovnovabygbeso 4. viz. rovnice ( 1-7
), (1-8), (1-9).
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OBR. 1.4 UVOLNENI TELESA4

x:—Fy, =0 (1-7)

Vi—Fpy = Fpy — Qs =0 (1-8)

Mp:=Fpy - l1g = Q4 lga =0 (1-9)

1.4. Vypocet a vysledky
Z rovnic byl sestaven vektor #8ich sil a vektor reakci. Zbyk#eny obsahuje matice A
viz. rovnice (1-10).

A-F=Q (1-10)

Z této rovnice byl vypéten vektor F pomoci programu MATLAB. Program prepgaset
je v piloze 1.6. Tento vektor F byl ziskdn pro délky i1iozmezi od 100 do 1200 mm, aby
byla ziskana silaisobici na motor v celémdéhu zdvihu. Velikost sily fisobici na trapézové
Srouby odpovida reakci Fex (viz. Obr. 1.5).
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x10° teoretické sily na Tr Srouby
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OBR. 1.5 SLA PUSOBICI NA SROUBY

1.5. Snizeni sily pomoci pruzin
Na grafu (Obr. 1.5) je patrné, Ze silaspbici na Sroub v rozsahu zdvihu 100-200
milimetri se vice jak zdvojnésobila. Jako moZedeni bylo uvazovano vyvazeni plosiny
pomocictyt pruzin umistnych na ramu stojanu se zdvihetibpzné 100 milimeti (viz. Obr.
1.6).
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OBR. 1.6 VYVAZOVANI POMOCI PRUZIN
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OBR. 1.7UVOLNEN| TELESA4

Fpr:Fn_k'(lll_ln) (1-11)
x:—Fp, =0 (1-12)
y:_ny_Fby_Q4+4.FpT‘:O (1'13)
Mb:—ny'llo—Q4'lq4+2'FpT"lpr=0 (1'14)

Pro vypa@et byly vybrany pruziny z katalogu firmy Hennliciwwyw.hennlich.cz].
Konkrétre Tlatna pruzina 82/2/5 — 1.1200 d=6,3 De=462B0. Pro kterou jeE£1876,5 N.
Tato pruzina vyhovovala vzhledem k velikosti zdvihd grafu  (Obr. 1.8) jsou hodnoty
velikosti sily pisobici na trapézové Srouby v rozmezi zdvihu pruZ¥iyporovnéni s grafem

(XX). Je patrné dosazeni vyrazného snizeni sily.
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OBR. 1.8 GRAF SILY B/SOBICI NA TRAPEZOVE SROUBYIPVYVAZEN| PRUZINAMI

1.5.1Vypocet prevodu
Na zaklad ziskanych vysledk byl proveden vyp&et prevodu k ziskani vysledného
vykonu motoru dle katalogu firmy T.E.A. Technik .e.r wetné vybéru typu zdvizné
pievodovky [http://www.teatechnik.cz/] a propojovdtidlent. Zamyslené usgédani viz.
Obr. 1.9.
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OBR. 1.9 SCHEMA USPQRADAN| POHONU POMOCI TRAPEZOVYCH SROUB

M. - F-Py (1-15)

Ge z'n'nGe'nSp'i
M;-n 1-16
PGeznTSE'H ( )
Pge (1-17)

P, =
! (M) ™ - (Mge)™ e - ()™
Jako zdviznou fevodovku byl vybran typ TSE 50. Pro maximalni zdei silu 50 kN

bylo predpokladano, ze vhodnou volbou vyvazovacich priodde tato hodnota dostaté pro

dvojici téchto gevodovek.

TAB. 1 ZADANE HODNOTY PRO VYRET MOTORU POHAKJICI SROUB

zkratka nazev hodnota |jednotka
F zdvihové zatizeni dyn 50 | kN
hge ucinnost zdvizné prevodovky 0,87

hsp ucinnost Sroubu 0,4

psp stoupani Sroubu 7 | [mm]
i prevod zdvizné prevodovky 7

nke pocet kuZelovych prevodovek 1

hke ucinnost kuzelové prevodovky 0,97

nku pocet spojek 4

hku ucinnost spojky 0,99

n otacky 1400 | min-1
ntse pocet zdviZznych prevodovek 2

nv pocet spojovacich hrideli 2

hv ucinnost spojovaciho htidele 0,98
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TAB. 2 VYSLEDNE HODNOTY

vstupni kroutici moment Mge 54,375 | Nm
hnaci vykon Pge 15,94241 | kW
efektivni hnaci vykon P1 17,81514 | kW

1.5.2Zhodnoceni varianty trapézového Sroubu

Silnou strankou této varianty je to, Ze v hornigzel, ve které by #ha byt ploSina
negastji pouzivana, je na pohon kladena relativmala sila. BohuZel Kii silovému rozkladu
ve spodni poloze zdvihu ploSiny je naopakiglod enormé velka sila, ktera protigvodni
variant s hydromotory vyZaduje zdroj 5x vyko¥jsi.

Motor od firmy siemens o vykonu 18 kW vazi 140 kgtp://www.elektromotory.net/].
A se svymi roznary, kdy samotna osova délkmi 669 mm a pimér 363 mm, by byl obtizh
zastavitelny do iwkového stolu.

Z vyse uvedenychidodi nebyla tato varianta vybrana jako optimalni praizaci

1.6. Vypis programu pro vypset statickych sil pohybového
Sroubu

%vypocet statinematiky

clear all;
clc

%délky
12=1500
13=1500
14=750
15=750
16=860
17=32.5
18=63.25
19=215
R=26
ksi=0.03
Is=100

%vzdalenosti t &zi§ t hmotnosti
1g2=580

Ig3=730

1g4=950

%umist &ni hmotnosti na plosin
1g5=950

(D«
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%Uhly
epsilon=4.2/180*3,14 %matlab po ¢ita v radianech
gama=8.6/180*3,14

%konstantni sily

Q2=0 %110,84 kg je hmotnost z modelu bez drobnych d
Q3=0 %106,49 kg

Q4=15000 % Q4=15000 %28,87 kg

%Q5=14000 %500 kg ploSina + 900

for 111=100:1250
% 111=100 %ladeni vysky
alfa=asin(111/13)
|10=cos(alfa)*I3

% matice A viz excel
A=[001010100
000101010
0 0 sin(alfa)*I3 -cos(alfa)*I3 sin(alfa)*I5 -cos
00
1000-10000
01000-1001
0 0 0 0 -sin(alfa)*l4 -cos(alfa)*14 O O cos(alfa
00-1000000
000-10000-1
00000000-I110]

% vektor vn &jSich sil

Q=[0
Q3
-Q3*cos(alfa)*lg3
0

Q2
Q2*cos(alfa)*lg2
0

Q4
Q4*lg4] %c

%vypo cet vektoru reakci
F=A\Q

kontrola=Q4-F(2)-F(8)

mat(l11,:) = F;

(alfa)*I5 0

)12

10
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Fex(111)=F(7)

end

save('tmp.txt','mat’,-ascii'’);

type(‘tmp.txt’)

for i=99:1249
x(i+1)=i;
end

plot(x,Fex,'r")%,x,Fd,'b:" x,Fdy,'b-." x,Fdx,'b--'
title('teoretické sily na Tr Srouby’)

legend('Fex)
grid on
xlabel('zdvih[mm]")

ylabel('sila na Tr Srouby[N]’)

1.7. Vypis programu pro vypset statickych sil pohybového

Sroubu pro vyvazeni pruzinami

%vypocet staticke sily

%konstanty rozm  &rové mechanismu
%vypocet s odleh  cenim pruzin

clear all;
clc

%délky
12=1500
13=1500
14=750
15=750
16=860
17=32.5
18=63.25
19=215
R=26
ksi=0.03
Is=100

%zvdalenosti t &7iS t hmotnosti

1g2=580
1g3=730
Ig4=950

%umist &ni hmotnosti na ploSin

Ig5=950
% pruziny

11
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[pr=1500

k=13,3 %katalog hannlich ozna ceni R

% IkO=%nulovéa délka pruziny

% lkn=%délka p ¥i plném zatiZzeni p ¥i délce In

Fn=1876,5 %sila vyvinuté pruzinou p ¥i plném zatiZzeni

%Uuhly
epsilon=4.2/180*3,14 %matlab po ¢ita v radianech
gama=8.6/180*3,14

%konstantni sily

Q2=0 %110,84 kg je hmotnost z modelu bez drobnych d
Q3=0 %106,49 kg

Q4=15000 % Q4=15000 9%?28,87 kg

%Q5=14000 %500 kg ploSina + 900

for 111=100:231
% 111=231 %ladeni vysky
alfa=asin(111/13)
[10=cos(alfa)*I3
%prizina
Fpr=Fn-k*(111-90)

% matice A viz excel
A=[001010100
000101010
0 0 sin(alfa)*I3 -cos(alfa)*I3 sin(alfa)*I5 -cos
00
1000-10000
01000-1001
0 0 0 0 -sin(alfa)*14 -cos(alfa)*l4 0 O cos(alfa
00-1000000
000-10000-1
00000000-I10]

% vektor vn &jSich sil

Q=[O0
Q3
-Q3*cos(alfa)*Iq3
0
Q2
Q2*cos(alfa)*lg2
0

Q4-4*Fpr
Q4*|lg4-2*Fpr*lpr] %c

%vypo cet vektoru reakci

(alfa)*I5 0

)12

12
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F=A\Q

kontrola=Q4-F(2)-F(8)

mat(l11,:) = F;
Fex(111)=F(7)

end
save('tmp.txt','mat’,'-ascii'’);
type(‘tmp.txt’)

for i=99:230
x(i+1)=i;
end

plot(x,Fex,'r")%,x,Fd,'b:" x,Fdy,'b-." x,Fdx,'b--'
title('teoreticke sily p tsobici na Srouby’)
legend('Fex’)

grid on

xlabel('zdvih[mm]’)

ylabel('sila na Srouby[N]’)

13
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2. Priloha- Vypatet pohonu get¢zem LL 30

Vypocet byl proveden dle katalogu [http://www.serapidnépVyrobce uvadi pro typ
LL30 statickou nosnost 20 kN do 1,9 m zdvihu (dyicka@ zatizeni 10 kN).

TAB. 3PARAMETRRETEZU LL30

parametr fetézu LL30 zkratka velikost |jednotka
jmenovita rychlost

zdvihu V*1000/60 200 | mm/s
ucinnost mechanismu n 80| %
vzdalenost cepl p 30| mm
polomér retézky 30| mm
minimalni vyska 190 | mm
hmotnost fetézu 15| kg/m
hmotnost krytu rétezu 8| kg

Zdvihova rychlost V byla sniZzena na 120 mm/s &eaiina jederettz bylo zvoleno 750
kg. To znamena4, Ze Fs byla zvolena 7500 N. Na déktavnice ( 2-1 ) byly vyp&teny oté&ky
na vstupnim tideli fetéz.

N = . (2-1)
= 2np-10-3 Lo/min]

Dle rovnice ( 2-2 ) byl vypsden potebny kroutici moment na jedéettz. Nasledi
pomoci rovnice ( 2-3) byl vymten potebny vykon na jedefetéz.

F)+P)-p-1073 (2-2)
o xRy o0z
n
p_ M N-m-107 (2-3)

Vypoctené hodnoty pomoci programu excel viz.Tab. 4 \drséepozadované vstupni
hodnoty na jederettz LL30. Hodnoty poZzadovaného vstupniho vykonu a eaon byly pro

volbu motoru zdvojnasobeny, protoze d@btzy budou pohamy pouze jednim motorem.

14
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TAB. 4 VYSLEDNE POZADOVANE VSTUPNi HODNOTY NA JEDRENEZ LL30

nazev zkratka| hodnota jednotka
vstupni

ot&ky N 38,2 ot/min
vstupni
moment M 281,3 Nm
vstupni

vykon P 1,1 kw

K vybéru motoru a pevodovky byl pouZit on-line generator firmy SEWeld pati
k tradicnim vyrobd@m. Pomoci 8ho byl vybrarttyipolovy asynchronni motor ogahy brzdou
a doplreny o kuzel@elni prevodovku. Motor byl vybran o vykonu 2,2 kW, kdy wysni
kroutici moment je 565 Nn¥ip37 otakach za minutu. Kompletni parametry pohonu vizt.Ob
2.1. Model varianty Obr. 2.2.

15
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Product information

AC gearmotor

KS7DRE100M4BES

Rated motor speed [1/min] : 1425
Cutput speed [1/min] : 37
Overall gear ratio 138,49
Output torque [Nm] : 585
Service factor SEW-FB =405
input mounting position/IM : M1A
Prime / top coat : 7031 Blue Grey (20070310)
Position of connector/terminal box ’]:0

Cable entry/connector position X

Output shaft [mm] : 35x70
Permitted output overhung load with [N] : 7900
n=1400

Lubricant quantity 1st gear unit [Liter] : 1.5
Motor power [kw]:22
Duration factor 1 51-100%
Efficiency class T 1E2
Efficiency (50/75/100% Pn) [%] : 86,3/86,7/854
CE mark :Yes
Motor voltage [V]:230/400
Wiring diagram :R13
Frequency [Hz] : 50
Rated current [A]:&/4,6
Cos Phi 10,80
Thermal class 1 130(B)
Motor protection type : 1P54
Design requirement T |IEC

Net weight [Kg] : 55
Braking torque [Nm]: 55
Brake voltage [V]:230

Additional feature and Options:
BES- SEW - disk brake

BGE- Electronic brake actuation 230 V or 400 V

OBR. 2.1 KATALOGOVY LISK57DRE100M4BES5

16
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OBR. 2.2 KONCEPT SE D¥MA RETEZY LL30

17
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3. Priloha — Mereni tlaku - hodnoty
Méreni 1 zatizeno
zatézova sila na
vySka od zemé [cm] naméreny tlak [bar] vySka mezi ¢epy [mm] hydromotory [N]
198 176 1278 109671
171,5 146 1013 90977
143,7 136 735 84746
116 145 458 90354
88,5 172 183 107179
81,8 11 116 6854

Méreni 2 zatizeno

zatézova sila na
vySka od zemé [cm] naméreny tlak [bar] vySka mezi ¢epy [mm] hydromotory [N]

198 182 1278 113410

170,6 143,4 1004 89357

143 136,8 728 85245

116,7 144 465 89731

87 175 168 109048

82 24 118 14955

vyprlmérované hodnoty méreni zatizeno

Vypoctena priimérna sila
vySka od zemé [cm] | naméreny tlak [bar] | vyska mezi ¢epy [mm] zatézova sila na
hydromotory [N]
198 180 1278 112372
171 144 1008 90022
143 137 730 85120
116 144 459 89939
87 175 168 108841
82 19 117 11632
Méreni 1 bez zatizeni - dolu
zatézova sila na
vySka od zemé [cm] naméreny tlak [bar] vySka mezi ¢epy [mm] hydromotory [N]
199 153 1288 95339
171,6 101 1014 62936
143 95 728 59198
116,8 100 466 62313
86,7 121 165 75399
82,3 13 121 8101

18
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Méreni 2 bez zatizeni - nahoru

vySka od zemé [cm]

naméreny tlak [bar]

vySka mezi ¢epy [mm]

zatézova sila na
hydromotory [N]

199 158 1288 98455
171,3 102 1011 63560
142,3 100 721 62313
115,4 101 452 62936

86,8 123 166 76645

0

Méfeni 3 bez zatizeni - dolu

vySka od zemé [cm]

naméreny tlak [bar]

vyska mezi cepy [mm]

zatézova sila na
hydromotory [N]

0

171,3 102 1011 63560
143,4 95,5 732 59509
117,4 100 472 62313
86,3 122 161 76022
82,3 13 121 8101

vyprimeérované hodnoty méreni nezatizeno

Vypoctena priimérna sila

zatézova sila na hydromotory
vySka od zemé [cm] | naméreny tlak [bar] | vyska mezi cepy [mm] | [N]

199 156 1288 48 449
171,4 102 1012 63 352
142,9 97 727 60 340
116,5 100 463,3 62 521
86,6 122 164 76 022
82,3 13 121 4050
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tlak [Bar]

naméreny

tlak [Bar]
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Velikost namérené sily [N]
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4. Prihloha — Katalogovy list motoru a
prevodovky K67DRE132S4BE5

Product information

AC gearmotor

K67DRE132S4BES5

Rated motor speed [1/min] : 1460
Output speed [1/min] : 48
Overall gear ratio 130,22
Output torque [Nm] : 790
Service factor SEW-FB =105
input mounting position/IM :M1A
Prime / top coat : 7031 Blue Grey (20070310)
Position of connector/terminal box [°1:0

Cable entry/connector position B

Output shaft [mm] : 40x80
Permitted output overhung load with [N] : 10600
n=1400

Lubricant quantity 1st gear unit [Liter] : 1,5
Motor power [kw] : 4
Duration factor 1 51-100%
Efficiency class 1 1E2
Efficiency (50/75/100% Pn) [%]:87,6/88,2/87,4
CE mark :Yes
Motor voltage [V]: 230/400
Wiring diagram :R13
Frequency [Hz] : 50

Rated current [A]:13,9/8
Cos Phi 10,82
Thermal class 1 130(B)
Motor protection type . IP54
Design requirement (IEC

Net weight [Kg] : 82,9
Braking torque [Nm] : 55

Brake voltage [V]:230

Additional feature and Options:
BES5- SEW - disk brake

BGE- Electronic brake actuation 230 V or 400 V
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5. Priloha — Program vypdu statiky a

kinematiky pohonu dvojici hydromotor

%vypocet kinematiky
%konstanty rozm  &rové mechanismu

clear all;
clc

%délky
12=1500
13=1500
14=750
15=750
16=860
17=32.5
18=63.25
19=215
R=26
ksi=0.03

%vzdalenosti t &zi§ t hmotnosti
1g2=580

Ig3=730

lg4=750

lgp=250 %t &Zist & motoru
%umist &ni hmotnosti na plosin &
1g5=750

%Uhly
epsilon=4.2/180*pi %ematlab po ¢ita v radianech
gama=8.6/180*pi

%konstantni sily

Q2=1108.4 %110,84 kg je hmotnost z modelu bez drob
Q3=1064.9 %106,49 kg

Q4=288.7 %?28,87 kg

Q5=4100 + 3000 +1000 %500 kg ploSina + 900
Qp=280

%vypocet uhl 1 beta a délky Ip

% konstanty pro vypo cet bety vektorovou metorou
v1=I5

v2=859.35-750 % odmereno z modelu

v3=I8

v5=l7

nych dil

4.
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v6=I19

for111=1:1278

% 111=1200 %ladeni vysky
alfa=asin(111/13)
|10=cos(alfa)*I3

alfal=alfa
alfa2=(pi-alfa)
alfa3=(pi/2-alfa)
alfab=alfa+pi/2
alfa6=pi+alfa

%urceni beta a Lp.

alfad=acot((v1l*cos(alfal)+v2*cos(alfa2)+v3*cos(alfa
Ifa5)+v6*cos(alfa6))/(v1l*sin(alfal)+v2*sin(alfa2)+v
)+v5*sin(alfa5)+v6*sin(alfac)))

v4=-
(v1l*sin(alfal)+v2*sin(alfa2)+v3*sin(alfa3)+v5*sin(a
n(alfa6))/sin(alfa4)

beta=alfa4

Ip=abs(v4)

%matice A
A=[001010000010
0001010010012
0 0 sin(alfa)*I3 -cos(alfa)*I3 sin(alfa)*I5
cos(alfa)*I5 0 0 0 0 sin(alfa-gama)/cos(gama)*19 -c
gama)/cos(gama)*|9
1000-10100000
01000-1010100
0 0 0 0 -sin(alfa)*l4 -cos(alfa)*14
sin(alfa+epsilon)/cos(epsilon)*|6
cos(alfa+epsilon)/cos(epsilon)*l6 0 cos(alfa)*|12 O
00-1000000000O0
000-100000-100
000000000-1000
000000-1000-10
0000000-1000-1
000000 -sin(beta)*lp cos(beta)*Ip 000

% vektor vn  &jSich sil

Q=[0
Q3
-Q3*cos(alfa)*Iq3
0
Q2
Q2*cos(alfa)*Ig2

3)+v5*cos(a
3*sin(alfa3

[fab)+v6*si

os(alfa-

0]
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0

Q4+Q5

Q4*1g4+Q5*195

0

Qp %na tomto radku bude Qp - hmotnost pohonu.
-Qp*lp*cos(beta)] %c

%vypo cet vektoru reakci
F=A\Q

kontrola=Q4+Qp+Q3+Q2+Q5-F(2)-F(9)

% vemu posledni dv & reakci Fk, které jsou pro m
puasobici na motor a

% Fm=sqrt(F(11)*F(11)+F(12)*F(12))

kontrola=v1*sin(alfal)+v2*sin(alfa2)+v3*sin(alfa3)+
4)+v5*sin(alfab)+v6*sin(alfa6)

mat(l11,:) = F;

Fky(111)=F(12)

Fkx(111)=F(11)

Fk(111)=sqrt(F(11)*F(11)+F(12)*F(12))

Fdy(I111)=F(7)

Fdx(111)=F(8)

FA(111)=sqrt(F(7)*F(7)+F(8)*F(8))
p(111)=Fk(111)/623.133 %plocha 2 pistu * 10 pro pre
bary

end
save('tmp.txt','mat’,'-ascii'’);
type(‘tmp.txt’)

for i=0:1277
x(i+1)=i;
end
% plot(x,p,'r)
% title(‘teoreticky tlak v obvod &")
% legend('P")
% grid on
% xlabel('zdvin[mm]’)
% ylabel('tlak [Bar]’)

plot(x,Fk,'r',x,Fky,'r-." x,Fkx,'r--" x,Fd,'b:",x,F
S Fdx,'b--)%,x,Fd,'b:',x,Fdy,'b-.", x,Fdx,'b--'
title('teoretickeé sily na motor")
legend('Fk','Fky','Fkx','Fd','Fdy',"Fdx’)

grid on

xlabel('zdvih[mm]’)

ylabel('sila na motor[N]’)

& silou

v4*sin(alfa

vedeni na

dy,'b-
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6. Priloha - Program vyp&u realénich sil u

pohonu tl@nym fet€zem

%vypocet statiky
clear all;
clc

%délky

Is=300 %ls=1500/2
[2=1500

13=1500

[4=750

[5=750

16=860

[7=32.5

18=63.25

[9=215

R=26

ksi=0.03
[r=1500-150 %umist énitla &ného ret &zu

%vzdalenosti t &zi§ t hmotnosti
1g2=580

Ig3=730

lg4=750

%umist &ni hmotnosti na plosin
lg5=750

(D¢

%Uhly
epsilon=4.2/180*pi %matlab po ¢ita v radianech
gama=8.6/180*pi

%konstantni sily

Q2=0 %110,84 kg je hmotnost z modelu bez drobnych d
Q3=0 %106,49 kg

Q4=15000 % Q4=15000 %?28,87 kg

%Q5=14000 %500 kg ploSina + 900

for 111=100:1250
%I11=100 %ladeni vysky

alfa=asin(111/13)

[10=cos(alfa)*I3

% matice A
A=[001010000

000101010

0 0 sin(alfa)*I3 -cos(alfa)*I3 sin(alfa)*I5 -cos
00

1000-10000

01000-1001

0 0 0 0 -sin(alfa)*l4 -cos(alfa)*14 O O cos(alfa

(alfa)*I5 0

)12
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00-1000000
000-10010-1
000000Ir0-10]

% vektor vn &jSich sil
Q=[0

Q3

-Q3*cos(alfa)*lg3

0

Q2

Q2*cos(alfa)*lg2

0

Q4

Q4*1g4] %c

%vypo cet vektoru reakci
F=A\Q
kontrola=Q4-F(2)-F(8)-F(7)

mat(l11,:) = F;
Fax(111)=F(1)
Fay(111)=F(2)
Fbx(111)=F(3)
Fby(I111)=F(4)
Fcx(111)=F(5)
Fcy(I111)=F(6)
Fr(111)=F(7)
Fey(111)=F(8)
Ffy(111)=F(9)
end
save('tmp.txt','mat’,"-ascii');
type(‘tmp.txt’)

for i=99:1249
x(i+1)=i;
end

plot(x,Fr,'g",x,Fax,'b:"x,Fay,'b-.", x,Fbx,'b--

"X, Fby,'b" x,Fcx,'r' x,Fey,'r-." x,Fey, r--" x,Ff
title('teoretické sily na retez')
legend('Fr','Fax’,'Fay’,'Fbx','"Fby','Fcx’,'Fcy’,'Fe
grid on

xlabel('zdvih[mm]’)

ylabel('sila na ret &z[N])

% plot(x,Fex,'r)%,x,Fd,'b:",x,Fdy,'b-." x,Fdx,'b--
% title('teoretické sily na retezy’)
% legend('Fr')

% grid on

% xlabel('zdvin[mm]’)

% ylabel('sila na ret &zy[N])

y,'r)
y','Fiy")

27



Fakulta strojni CVUT v Praze , Ustav vyrobnich stroji a zafizeni

- pFilohy

7. Priloha — vypd@et pohybového Sroubu

%vypocet statiky

clear all;
clc

%délky

12=1500

13=1500

[4=750

15=750

16=860

[7=32.5

18=63.25

9=215

R=26

ksi=0.03

Is=100

%vzdalenosti t &ZiS t hmotnosti
lg2=580

1g3=730

lg4=950

%umist &ni hmotnosti na ploSin &
1g5=950

%Uuhly
epsilon=4.2/180*3,14 %matlab po ¢ita v radianech
gama=8.6/180*3,14

%konstantni sily

Q2=0 %110,84 kg je hmotnost z modelu bez drobnych d
Q3=0 %106,49 kg

Q4=15000 % Q4=15000 %28,87 kg

%Q5=14000 %500 kg ploSina + 900

for 111=100:1250
% 111=100 %ladeni vysky
alfa=asin(111/13)
|10=cos(alfa)*I3

% matice A viz excel
A=[001010100

000101010

0 0 sin(alfa)*I3 -cos(alfa)*I3 sin(alfa)*I5 -cos
00

1000-10000

(alfa)*I5 0
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01000-1001

0 0 0 0 -sin(alfa)*14 -cos(alfa)*l4 0 O cos(alfa
00-1000000

000-10000-1

00000000-I10]

% vektor vn &jSich sil

Q=[0
Q3
-Q3*cos(alfa)*lg3
0
Q2
Q2*cos(alfa)*lg2
0

Q4
Q4*1g4] %c

%vypo cet vektoru reakci
F=A\Q

kontrola=Q4-F(2)-F(8)

mat(l11,:) = F;
Fex(111)=F(7)

end
save('tmp.txt','mat’,-ascii'’);
type(‘tmp.txt’)

for i=99:1249
x(i+1)=i;
end

plot(x,Fex,'r")%,x,Fd,'b:" x,Fdy,'b-." x,Fdx,'b--'
title('teoretické sily na Tr Srouby’)
legend('Fex’)

grid on

xlabel('zdvih[mm]’)

ylabel('sila na Tr Srouby[N])

)12
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8. Priloha — vyp@et pohybového Sroubu

S vyvazenim
%vypocet kinematiky

clear all;
clc

%délky

12=1500

13=1500

14=750

15=750

16=860

[7=32.5

18=63.25

19=215

R=26

ksi=0.03

Is=100

%vzdalenosti t &zi§ t hmotnosti
1g2=580

1g3=730

lg4=950

%umist &ni hmotnosti na plosin &
1g5=950

% pruziny

Ipr=1500

k=13,3 %katalog hannlich ozna ceni R

% IkO=%nulova délka pruziny

% lkn=%délka p ¥i plném zatiZzeni p ¥i délce In

Fn=1876,5 %sila vyvinuta pruzinou p ¥i plném zatizeni

%Uhly
epsilon=4.2/180*3,14 %matlab po ¢ita v radianech
gama=8.6/180*3,14

%konstantni sily

Q2=0 %110,84 kg je hmotnost z modelu bez drobnych d
Q3=0 %106,49 kg

Q4=15000 % Q4=15000 9%728,87 kg

%Q5=14000 %500 kg ploSina + 900

for 111=100:231
% 111=231 %ladeni vysky
alfa=asin(111/13)
|10=cos(alfa)*I3
%prizina
Fpr=Fn-k*(111-90)
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% matice A viz excel
A=[001010100
000101010
0 0 sin(alfa)*I3 -cos(alfa)*I3 sin(alfa)*I5 -cos (alfa)*I5 0
00
1000-10000
01000-1001
0 0 0 0 -sin(alfa)*l4 -cos(alfa)*14 O O cos(alfa )*12
00-1000000
000-10000-1
00000000-I110]

% vektor vn &jSich sil

Q=[0
Q3
-Q3*cos(alfa)*lg3
0
Q2
Q2*cos(alfa)*lg2
0
Q4-4*Fpr
Q4*lg4-2*Fpr*lpr] %c

%vypo cet vektoru reakci
F=A\Q

kontrola=Q4-F(2)-F(8)

mat(l11,:) = F;
Fex(111)=F(7)

end
save(‘tmp.txt','mat’,"-ascii’);
type(‘tmp.txt’)

for i=99:230
x(i+1)=i;
end

plot(x,Fex,'r)%,x,Fd,'b:",x,Fdy,'b-." x,Fdx,'b--'
title('teoreticke sily p tsobici na Srouby’)
legend('Fex’)

grid on

xlabel('zdvih[mm]’)

ylabel('sila na Srouby[N])
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