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Seznam zkratek a symbol T

Zkratka Jednotky Pozn8mka

V max [m/s] Maxi m8l n2 rychlost pol ohovs§
Fx [N] Zat2gen?2 pohonu ve smBDru os
Fy [N] Zat2gen2 pohonu ve smRDru os
F; [N] Zat 2 gen2? pohonu ve smBDru osy
Cstat [N] Statick8 ¥nosnost

Cayn [N] Dynami ck8 Yanosnost

Fa [N] S2l a od zrychlen2 pohybov®h
m (ko] Pol ohovan8 hmotnost

a [m/s?] Zrychlen2 polohov§gn?

Fq [N] S22l a od hmotnosti pohybov®h
g [m/s?] Gravit al n2 zrychl en?

b A Polohovl Y“%hel naklopen2 LO
Fi [N] S2la od tSen2 v LV

q [1] Koeficient tSen2 LV

Fw [N] Z8t NDgn8 extern2 s2]la pTsob?
Fhm [N] S22l a od vliastn?2 t2hy ozuben
w [kg/m] Jednotkov8 hmotnost ozuben®a
Lw [N] D&la vlIelen® vDtve ozuben®h
Frs [N] S2]la od odporovich moment T
o [1] Soulinitel tSen2 logiska

Fh max [N] Maxi m8l n2 s2]la pTsob2c2 na
dp [mm] PrTmRDr vrt&n2 ozuben® Semen
Dw [mm] RoztelnlT prTmRr ozuben® Sen
Frot [N] S2la od setrvalnlch %l inkT
Ms$ e m [kq] Hmot nost ozuben® Semenice
Fu [N] Obvode¥88a na vDtvi Semene
Fw [N] Pracovn2 s2]la aklnzho |1l enu
F [N] PSedep2nac?2 s2la na vRtvi S
Fayn [N] Cel kov8 dynamick8 s2la na v
Frmax [N] Maxi m§l n2 pSenositeln§ s21 a
Mistil [Nmm] RozbNhovl moment el ektromot
Mred [Nmm] Redukovanl setrvalnl % inek
Mstat [Nmm] Statickl momewmytv gpzoe rnS?e bonld v &kd
icelk [1] Cel kovg8 hodnota pSevodu

i1 [1] Hodnoty d21]12ch pSevodovich
deelk [1] Celkov§8 % innost sestavy
d123 [1] BPDlinnosti d2l]2ch | 8st2 ses
Ji [kg.m?] Setrvalnl moment soul §sti
Vi [rad/s?] Phl ov® zrychlen?2 soul §sti
Mqi [kg] Hmot nost mal S$ememivce Vv

Rui [mm] Pol omN® Smamenice v pSevodov
Mpi [ka] Hmot nost vel &eSomdonvicee v
Rpi [mm] Pol omRr vel k® Semenice v pS§
Ui [rad/sz] Maxi m8Il n2 ¥hl|l ov® zg ychl en?
Testovgn2 | ine8&8rn2ch po 1
Konstrukl|l n2z n8vrh | ine§
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ul t a
Urmax [rad/s?] Maxi m8l n2 %hl ov® Fzk ychl en?
A Substitulmxmj2edrnyandwduj 2c2 rov
Bi Substituln2 symbol zjednodu
Ci Substituln?2 symbol zjednodu
D, Substituln?2 symbol zjednodu
W [mm] G2Ska ozuben@imon Sepfenwl &
T1 [mm] S2|lmawpnut ® vDtvi Semene
T, [mm] S2laclabl ® vhRDtvi Semene
TE [mm] Trpon2gen8 o setrvalnou s2z].
TRE [mm] T,povigen8 o setrvalnou s2l.
Frn [N] S2la pTsob2c2?2 na hnac? hS2d
Fhp [N] S22l a pTsob2c? na pSedIohovo
L1 [mm] D®|l ka napnuer® vRDtve Sem
L, [mm] D®l ka ochabl ® vhRDtve Semene
PV [INNmm?m/s] PV koeficient kluzn®ho pl as
P [N/mm?] Tlak od zat2gen?2 pTsob2c2 n
Fax [N] Axi 8l n2 Y)nosnost rolny LV
Mex [Nm] Moment ovs8 YYnosnost kolem os
Mey [Nm] Mo me nt o v §stkalemn asyy
Mec; [Nm] Moment ovs8 YYnosnost kolem os
Sy [mm] Rameno Tsobenz s2]ly ve smK
Fhm [N] Silovl % inek polohovan® hn
My Lo [Nm] Moment ov8 ¥nosnost kol em os
Liite [km] PSedpokl §dang ¢givotnost LV
Fekv [N] Ekvivalentn2 silov® zat?2gen
Fv [N] Verti k8l n2 slogka zat?2 gen?
Fn [N] Hori zont 8l n2 slogka zat?2gen
Da [mm] PrTmBDr rolny LV
P [1] VIipoletn2 koeficient givot
Frpa [N] Maxi m8l n2 ekvivalentn?2 =zat?
Fu [N] S21l a wywvompjmentovl Yl inek
M; [Nm] Moment ov® pset?2genz v
Mi ayn [Nm] Dynami ck8 moment oos\8i »nosnos
Ti,Hi [mm] RozmRDry | 8st2 rozmDrov® t ol
dk [mm] PrTmDr kugele svDrn®ho spoj
ds [mm] St Sedn?2 prTmRr kugele svDiDrn
Lkugel [mm] D®l ka kugele svDrn®ho spoje
j rad, A Phel povrchu kugele svDrn®h
ds [mm] PrTmDr j8dra z8vitu
P [mm] Roztel z8vitu
d; [mm] Mal T pr TmRr z8vitu
d> [mm] St Sedn2 pr TITmRr z8vitu
My [Nmm] Moment na hnac2 Semenici L C
ki [1] Bezpelnost psjgg Dr n®ho s
M; [Nmm] Moment pro di menzace svDrne
k [1] Vgeobecn§8 bezpelnost pSi di
f al-ocel [1] Soulinitel t Sen2 ve svDrn®n
G rad, A TSec?2 ¥Yihel ve svRDrn®m spoj i
Kp [1] Bezpelnost vTli otlalen?2 sv
Testovg8§n2 | ine8rn2ch po 2
Konstrukln2 n8vrh |ine§
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DovolenlT kontaktn2 tlak ve
Tl ak ve svDrn®m spoji
Mont §gn2 pSedphRt2 groubov®h
Ut ahovac? moment mati ce
Momentvd $S2 ku ¢groubu pSi utaho
TSec? moment pod mati c?
BPDhel stoupg8n? z8vitu
TSec2 Yhel z8vitu
Koeficiehlt2ndwe®2dwvggce
Koeficient tSen2? pod mati c?
TSec?2 polomRr matice
PhlopS2|l ka gestihranu matic
Vipoletn2 koeficient tSec?2h
NaphRtahu od mont&§gn2ho pSed
Nap Dkrdtu v
Pl ocha j8dra zS8vitu
Modul j8dra z8vitu
Mez kluzu v tahu
Redukovan® naphDt?2
Bezpelnost VvTli medZis kluzu
Geometrie vipoltu silovTich
Zat2gen2 kotv2c2ch groubT
Pol 8rnz moment

Modul ohybuvr ovi-NND X
Modul ohybuvr ovi-END X

Testovg8n?
Konstrukl n

N o—

Pl ocha prpfolezu AL

Smluvn2 mez kluzu
Jednotkov8 hmotnost na mm d
YoungTv modul prugnost.
Ohybov® napbDti X

Ohybov® naphD#HEi) X

NaphRDt2z v tahu

Ohybovl momeinikNDvX

Ohybovl momein&NvX

Excentricita

NepodepSen§ d®l ka st Sedn?2 p
Maxi m8l n2r pvi[-MNRPbXv

Maxi m8l n2r pvi[-ARPDbXvV

PrThyb od vlIastn?2 t2hy
PrThyb od moniengteonv2®ho z a
PrThyb od pTsoben?2 F
PrThyb od pTsoben?2 F

NaphRt?z dle MISESe ( MKP)
Kontaktn?2 tl ak ( MKP)
Ohybov® naphDt?z ( MKP)
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M, [Nm] Vol nobRgnT moment zdvi gn® p
Qgearbox [1] Plinnost zdvi gn® pSevodovky
Oscrew [1] bl innost pohybov®ho groubu
iz5 [1] PSevod zdvi gn® pSevodovky
Ivp [1] PSedvovl ogen® pSevodovky
Nmot [/min] Ot 8l ky hnac?2?ho motoru LO
NLoin [/min] Ot 8§l ky hnac2 hS2dele LO
(o'] [sec] Lasovs8 prodleva pohonu LO
Uept [rad] PDhl ov8 prodleva pohonu LO
Nept [/min] Ot 8l kov8 prodleva pohonu LC
Ot [mm] Teoretick8 chyba polohov§gn?
K&men [N/mm] Visledn8§8 konstanta tuhost:i
Cs [N/mm] Jednotkovs§ tuhost Semene
b [mm] G2Ska Semene
o [mm] Cel kovg deformace Semene
[vers [mm] Chyba polohovg§n2 pSi pohybu
oen [mm] Chyba polohov§n? Iprsacriendigdb u
NS zdvi h [/min] Polet ot§lek Semeplo®mLOzgu
XteorE [mm] Teoretickl zdvih LO
Xteor [mm] Zdvih LO se zapol|lten?2m chyb
i [mm] Chyba polgrhowmge? aktu8l n2ho
Ot [mm] Teoretick8 chyblaO pol ohov§gn
QX(b-p) [mm] Chyba polohovgn2 vl eSjeemesn ivcT
iz [1] Pol et zdvihT LO
Osyst om [1] bDlinnost polohovac2ho systa@®
Pout [W] Vistupn2 vikon
Pin [W] Vstupn?2 vikon
Wout [J] Vistupn2?2 mechanick§ pr8ce
Win [J] Vstupn2 mechanick8 pr8ce
Fr [N] Reakln2 namhRSen§ s2la akl| n?
S [mm] ZmNSen§ dr§8§ha akln2ho |l enu
Mk mot [Nmm] ZmNSenl hnac?2 moment motoru
dio [1] Plinnost samotn® LO
Zkratka V1 znam
LO Line8rn?2 osa
LV Line8rn2 veden?

KV Kl'uzn® |ine8rn2 veden?

SRLVY Stavebni cov® rol nov® | ine8rn2 ve

KLV Kompaktn?2 | ine8rn2 veden?

Testovg8§n2 | ine8rn2ch po 4
Konstrukl|l n2z n8vrh | ine§
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1.bvod

C2lem t®to di pl omov® pr8ce byl kompl et
univerz8Iln2ho Ssyst ®mu modul 8r nD pahanene d e n ® h
pomoc2 ozuben®ho Semene.

Jako prvpr28cle§sbtude vypracov8§na obs8hl § r
probl emati ky tRDchto pohonT, Zz2skan® poznatk
nNDkoli ka variant proveden2 | ine8rn2 osy.

N§sl ednD budou provedeny pot Sebn® techr
dimenzaci a konst r u k c i jednotlivich soul §st2 syst®m
anallzy zajigSuj2c2 funklnost a praktickou p

D®l e bude vytvoSena kompletn? virobn? do
l ine8rn2 osy. Tento poonotc¢egmp?2 bade8§ploedmdebu:
experiment8l n2 metodika pro ovRSen2 jeho vl a

Vistupem experiment&8l n?2 | §8sti budou j ak
splnNdn2 pSedpokl §danTch parametrT, tak pot S
pSadmd el i minaci vzniklTch probl ®mT a nedost s

1.1 Problematikaa dTvod vypracov§gn?

Tato z8vRhRDreln8 pr8cen $ehk®@omdbd&Il &§ir8wvZx héi n:
ng8vrmmemod a realizac?2 zkougen?2Tyjteo 2lcihn ep8rronvo
jsou bNRgnodcedud¢Bspédl ehovac2ch a wmaonzilpulna]cnh?
odvPRDtv2ch jpsdmysaut mahu zast oud emlyz rSlacdh uv Tprr okd
dodavafetd@kbm rozsahem proveden2 a dosagitel

Vt echnprc&®i se koinsomeke®®8m p&zpoaBvwhuwchy
viastn2haoc?2$egnemns2n2git n&kladgf2hampbob®taep? §c¥
navrhnout vhodn® modulj8ahéd SegewnB dontEpmBj g
komer | n2m os §&m,s rpoSin aztaecl hnolvesSin 2pac amiec¢ k T .

Bude proveden kompl et n? n8vr h vietnD p o
zhodnocen2 navrgenlich variant a vIibhRr fingl
bude posl ®ze realizovgn a podroben Sadh zko

t Dcht o zukdoeu gte®&g bsou| §st2 t ®t o pr 8ce.

Po proveden? experimentT budou doeE®mgen® p
d8l e mohou bhmavrpiSemyadaNposl|l ®ze provedeny ko

zl epgen? parametr T | i el i mi naci eventual it
provozu.

5
Testov8n2 |line8rn2ch pohonT
Konstruk|n2 n8vrh Iine8rn2 osy
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12N8§vaznost na BP AStanovigthD pro testov§gn?

Tato z8vRhRreln§ pr&ce vdlakkRl 88vBaiu| s pBgnm
obh8jenocev2014 zpracovs8vaj2c?2 projekci st a
p o h o[h].T

2.Regergnz | §st

Jakoprvn2 | 8§st t ®pon8azd8vilyled n®pr pcob8maj Pede
techni kou |l ine8rn2ch pohonT, za Yl el em shrnt
z8kl ad n8§sledn®mu Segen2 a n8§vrhu.

21Soul asnl stav techniky line8rn2ch pohonT

Li ne8r n¥ jsop @dhong, ktjeark® j e p&8pjm® m8&zvu vy
vihradnnD pS2molarT pohyb akln2ho | lenu. Lince
pS2mo (pneumatick® |/ hydrauli ck® v8lce) neb
pSevudgdkul il kovl / trap®zovli dabgd) Keemehmwmvip:
rotaln2 pohyb el ektzZvolnggttonr2um npaS?2lpiamde§r nl2i.ne §r
indukln2 |l ine8rn2 elektromotor, krteezavi nfuutnigm j
vinut2m a kterlT ke sv®mu provozu nepot Sebuje

Line8rn2 pohony se vyr8bnRj2z ve velice roc
virobce m§ sv® nebo analogick® Segen?, v] et
Ysnosnost se pohybuje od des?2tek NewtonT u
stovky kN u vhy szodcvei gniocshn TcSevodovek.

Line8rn?2 pohonyroszel ipoughvagel ikac2ch nap

odvhRtv2mi. TvoS2 napS2kl addgke®m| sTimysl uobmpd
mechanismy ve zdravotn2m | Tgku, hydrdul§id&n®chyou
a pneumaticklch obvodech, pro nastaven? opt
manipulace st DgkT mi bSemeny, ovl§dg§n2 wventilaln2c

soul §st2 obr&bRNc2ch a virobn2ch strojT a za$

Viznamnou videtndsesh? | mpe8rn2ch pohonT m
kombinace jednotlivich Iline8r-mgichsyst ®m,| enel
mechanick® spSagen?2 v2ce pohonT pro doc2l en?

~

redukce poltu pohonnlch | edynott@|RT.na pol et po

Testov8n2 |line8rn2ch pohonT
Konstruk|n2 n8vrh Iine8rn2 osy
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22Regerge se zamhNSen2m na Semenov® | ine8§rn?

Byla vypracov8§na regerge | ine8rn2ch poho
porovng8n? jejich provoznz2ch parametrT a ko
re§ln®m trhu. Regergé8rh¥%l asyambB&é€n8&n®aokiuben
sohl edem na pSedpokl §8danou pByYlbbdehianogd&m®he
souSadnl syst®mnesdhinédemek ®p o § publkdtiu y 2 c 2

Regerge je dhRleng dle jednotlliv®chBhwviutod
vliastnost?2 jejich virobn2ho portfoli a, nNkol
maxi m8l n2ch dosagitelnlch provozn2ch paramet

AY

Obr.1.Definice souSadn®ho syst®mu LO

Testov8n2 |line8rn2ch pohonT
Konstruk|n2 n8vrh Iine8rn2 osy
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4

BAHR Modultechnik IBMAdI't!c!!k

Uceleng§8§ Sada robusn2cpohone®@rozobhenakmu$en
typuHTDsocel ovIi m kor dem. Mognost. um2 st NDn2 pohc
osu, tak na pohybovi Ilen. Vodorovn® i SVi
pSevodu, d2ky hlin2kov® pS2]ce vl asitme§rkn®ns
veden2 pomoom? irckllenn psofilem. @inmrok&mJgkgz aahr

mognich zrychl[@dn2 a zat2gen?z.

Obr.2.Li ne&8rn2 pohon RAHR Sady ELVZ

Tab.1.Provozn2 parametry porf2f olia BAHR Modul technik

BAHR Modultechnik
Oznal e| Vnal[ms] Fe [N] Fy [N] F.[N]
min | max min max min max min max
ELHZ 3 6 580 4950 1100 4500 2000 9000
ELVZ 3 6 580 4950 1100 4500 2000 9000
ELFZ 4 4 3200 10400 3200 9000 3200 9000
DLSZ 4 8 1800 5750 1000 4400 900 3100
DSSz 5 5 1800 5750 1650 14800 1405 11080
ELSZ 2 10 180 5750 60 4500 60 9000
8
Testov8n2 |line8rn2ch pohonT
Konstruk|n2 n8vrh Iine8rn2 osy
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Rexroth
Bosch Rexroth Bosch Group
DvN virobn? Sady | ine8rn2ch Semenovlch
stavebnicov®mu syst®&mu hlin2kovich profilT,

pohony sn8sobnhD vygg?2 mi vikony. St avelnigéovn® rgs
hlin2kovIl mi pmoful §tnvyykghasajakce rolnovich
usazen8 ve vliastn2zm mont8&8gn2m bloku a upnut !
l ine8rn2 osy.

Virobn2 Sada MK a ML se vyznaluje o0 poz
konstrukce a n2zkou né&$tmyvboedendy T g&ount &gr
komory stSedn2ho profilu, jedn§8 se o veden?2
je mogno doplnit o dal g2 pS2slugensf3vP? jako

Obr.3.Line§8§rn2 osy BOSCH RB4roth Sady LF a MK

Tab.2.Pr ovozn2 parametry po34folia BOSCH Rexroth

Bosch REXROTH

Oznal e Vpw[ms] FuIN] Fy [N] F.[N]

min max min max min max min max
LF6 5 750 900 850 1400
LF12 5 1230 2000 3500
LF20 5 3000 6000 12500
MKR 1,2 5 250 6250 1875 34100 1875 34100
MLR 10 980 1740 2500 8000 1500 4800

Testov§gn? | i

ne8rn2ch po
Konstruk|ln2z n8vrh |lines8
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Festo FESTD

Ffada | ine&r ATB&Mspoosh oM@ ozubenlamedemzme m
kulilkovimi obDoank@itnpoBrgewdyugsy 2énr acl ®ko
tvar u st Sedn2ho profil u, cog umogRuUj e Vvyu¢
dosagen8 kompaktn?2 n2zk® konstrukce. Lines§8r
pougitlsi st ®w prost Sed?2. UmogRuj e um2 st Dn?2 i

syst ®mu olSy.4% n2 p

Obr.4.Line8rn2 osa FR[BINKE Sady EGC

54
A

EGC-185

Obr.5f ez stSedn2m profilem FRASNKE Sady EGC vel

Tab.3.Provozn2 paramet[bly portfolia Festo
Festo
Oznal en| Vma[m/s] F [N] Fy [N] F,[N]
min | max| min max min max min max
EGC-TB-KF 3 5 50 2500 650 15200 650 15200
10
Testov8n2 |line8rn2ch pohonT
Konstruk|n2 n8vrh Iine8rn2 osy
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Franke Dynamics Franke

Produkty znal kgb!l &stainkel i ve8rn2ho pol oh
modi fi kovan® |ine&8rn2 veden2 na principu vI
vyug2vsg Semenovs@menpSemidw!| ® gemndyni PoddrmosRuU
sn2genou z8stavbovopolyGkw®mupSlillemg jke Sem
pomoc2 adapt®ru pohybi6f 2c2ho se po boku osy.

Belt drive
Hub+2xA+AZ
A+AZ Lift ‘4 A
KG N
B
;' U()_T o '\,,,7 i \._——;L
©) © =1
men . e— ——=
e A S —
| J 8]
(i)
Obr.6.Li ne8rn2z osédg6l]Franke FTC
Dal g2 | 8st?2 sortimentu Franke je |ine8rn
Sadnh zAabwrygag? hodnoty maxi m8ln2ch dynamickl
rozd2l od Sady FTC je u Sady FTD mechani smu
line8rn2 veden?2 plnhD int@@grovs8§no do tRla Ilin
Litt+2xA S5
* A Lift ‘ A " *
% GxH (8x)
L_—'L{!“—EKH s
f e '| S — - ORI o by el :
AL g [ el
firss ' ok i
! 4+BKN © LE,
S B B ¢ EC »
- C
Obr.7.Li ne8§rn2 osd6lFranke FTD
Evoluc?2 SadyaFFOI jektSar§ ji¢g vyug2vsg Kk
Semenov®ho pSevodu, &kdy jsou Semenice ul og:«
pS2]ka sofistikovan®ho tvaru sloug?2 i |jako

kS2gem ulogeniTch rol ennaltkyypiFR8kamnckhe.pr o produk

w0 47.2
~ M6 6x 5P9 5 i
HT w
;;air I 0 1657 |||~ E 3 | l-—rvls (12 deep) 4
: ' Geuall L T

5 || & & el

— ]| T il

68 L (max. 3500) 68 ¥

Hub =L -178
L1 = Hub+178+2x68

Obr.8.Line8rn2 os@] Franke FTI

11

Testovg8n2 |lines§ 2ch pohonT
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Obr.9.Detail Segen2 | ine8feh2ho veden?
Tab.4.Provozn?2 parametirney portfolia Franke
Franke
Oznal e| Vma[m/s] Fyx [N] C st [N] C ayn [N]
min  [max| min max min max min max
FTC 0,25 | 25 55 425 3400 15100 4200 13500
FTD 10 | 1070 3120 3400 18000 4200 12500
FTI 10 1000 8100 8100
Macron Dynamics =
Sortiment | ine8rn2ch os pro nigg?2 a
lineg8§rn2 veden? a anére[fJod ozubenTm Sem
: ”4;59#7 Yy
Obr.10.Li ne8rn2 os a4y con MSA
Tab.5.Provozn2 parametry[7/lportfolia MACRON
Macron
Oznal en| Vma(ms) F (N) F, (N) F,(N)
min max min max min max min | max
MSA 0,63 10 88,8 1332 88,8 1776
12
Testov8n2 |line8rn2ch pohonT
Konstruk|n2 n8vrh Iine8rn2 osy
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Parker Hannifin Corporation m

Syst ®mynes§rn2ho polohov§n2 Parkari abboBSazm
mognost mi proveden?2., Vyugit?2 rTznTch proved
(Sada LCB), kolejnicov®ho (Sada HMR) ag po
pneumaticklch jos,pahgmmn pdsubenT m Semenem (€
OSP pbpermanentnhD magneti ck®ho materi 8l u dovc
pol ohy pohybB9®1Y || enu.

Carrier

Ball bearing

Pulley
Threaded

mounting holes Nipples for

maintenance
Slotted profile greasing
with dovetail

grooves

Permanent magnet

‘ P~ for contactless position
' sensing

Threaded holes
for motor mounting
(on two sides)

Drive shaft

Obr. 11. Parker OSP-E [11]

Tab.6.Pr ovozn?2 par alkhaekerHannifin Corporaton [8,%10,11]

Parker
Oznal V max [M/S] F [N] Fy,[N] F, [N]
min max| min max min max min max
LCB 5 8 160 560 1250 3850
HMRB 2 5 295 3750 900 27000 900 27000
ODS 3 5 630 3750 3000 15000 3000 15000
OSP 2 5 50 425 500 3000 --

TEA Technik ﬁ

fady AD a AG jsometakrgtrmé¢anosny psohonem
Semenem typu AT10, vyug2vaj2c? ] ak ol eljinniec8r
pSi montovanou kehlsitn®?ekdn®®hpoS2drceef izl u. Fada Ak
sortimentu ko mpyakd2an§ gRromhN rolnovb®@nivriden

kulilkami, cog dovoluje 412gen2 z8stavbovich
13

Testov8n2 |line8rn2ch pohonT
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Obr.12.Vari anty line8rn2ch [ TEA Technik Sady

Tab.7.Pr ovozn2 parametry [p2brtfolia TEA Technik

TEA Technik
Oznal V max [M/S] Fy [N] F, [N] F,[N]
min max min max min max min max
AD --- 2190 3660 2400 20000 2600 31400
AG --- --- 8050 6400 20000 7000 31400
AK 2190 1600 2000
Tolomatic < Tolomatic
Sortiment | i ne8r n2ch 0Ss od | ehlikd ike @d&3 kpaoc 2 mN
vobr 8bnNn? a noabnri 8pbull ca2cmi  shl avi cemi . Zvl 8gt
koncovich domkT line&8rn2ch os, kpg$2pgreavik$de

zohT ban®ho plechu a tenrtSomcp S2vprikvgelk kjoen sp o tu
mani pul od®u)nosapbryut 2 Semene (Sada B3W). Lines§
vedeodNDNgnimi kulil kami[13d4,%Se men typu HTD.

Obr.13.Line8rn2 osy To[lsmatic Sady MXB

14
Testovg§n2z | ine
Konstrukl|l n2z ns8§
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Tab.8.Provozn?2 parametr yl13dhls)t folia Tol omatic

Tolomatic
Oznal el Vp[m/s] F, [N] F, [N] F,[N]
min | max min max min max min max
B3W 5,08 670 1400 2629 8932 1517 5155
TKB 1,7 2,5 330 1000 890 3863 890 5789
MXB 3,8 | 5,08 169 1859 966 5745 966 5745

Joachim Uhing GmbH

Sortimenthl!| ose®rm2 ni §g2 a stSedn?2 zat 2 g
rolnov®ho | ine8rn2ho veden?2. Do d 8tvyagi2c kg eni d
hranat T mi koncovitmiardomkypoktraok i T m designe
domky pSej2maj? tobaup StpSeddercch [ 2 |pkoyu.giM o nek
koncovlicHilehS2del 2.

Obr.14.Li ne8rn2 [y Uhing

Tab.9.Provozn2 parametry pf@a6ftfolia Joachim Uni hg

Joachim Uhing
Oznal V max [M/S] Fy [N] Fy [N] F,[N]
min max min max min max min max
AZ 15 5 560 2490 90 1200 170 2200
Unimotion UNIMOTION
Uceleng§ virobn2 Sada |ine8rn2ch os pro gi
lineg8§rn2 veden?2 jsou pro Sady CTJ, MTJ a M
smaznic?2 i ntpaghybam®m |vl enu. TyyoowSnpy jcsoel @
15
Testov8n2 |line8rn2ch pohonT
Konstruk|n2 n8vrh Iine8rn2 osy
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kryc2m p8sem. fada MRJ vyug2vgo|lakmi vabbegen
uvnitS vod2c?2 kolejnice, vzhledovhD se ovgem
Semeny typlwnAT hodnotou roztele a g2i8ky. I a
zat2gen?2 vyug2vsg g2 f¥Ku Semene ag 100 mm.

Obr.15.Li ne§8rn2moospynUSadyl7IMTJI/ MRJ

Obr.16.Vari anty |l ine8rn2ch[ldls Uni motion Sady ¢
Tab.10.Pr ovozn?2 parametry[l7portfolia Unimotion
Unimotion
Oznal e Vimax [M/S] Fy [N] C ayn[N] C qat [N]
min max min max min max min max

CTJ 5 6 520 3250 4620 99200 6930 | 137200

MTJ ECO 3 3 262 262 9320 19620 | 18650 | 39250

MTJZ 5 5 230 2300 4610 43700 6930 60400

MTJ/MRJ 6 10 235 1730 4610 43700 6930 60400

221Zhodnocen2? vlastnost2 jednotlivich 1

N§s | edwejhd @gpobabul ka “nosnost2? wgerohenlymT |

Semenoebns agemiecgrervyn2 | §sti t®to pr8ce.
16
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Tab.11.PSehl edov§ tabulka parametrT |line8&rn2ch pohonT z
BAHR Modultechnik
Oznal e| Vpa(m/s) F, [N] F, [N] F,[N]
min | max | min max min max min max
ELHZ 3 6 580 4950 1100 4500 2000 9000
ELVZ 3 6 580 4950 1100 4500 2000 9000
ELFZ 4 4 3200 | 10400 | 3200 9000 3200 9000
DLSZ 4 8 1800 5750 1000 4400 900 3100
DSSZ 5 5 1800 5750 1650 | 14800 1405 11080
ELSZ 2 10 180 5750 60 4500 60 9000
Bosch REXROTH
LF6 5 750 900 850 1400
LF12 --- 5 --- 1230 --- 2000 --- 3500
LF20 --- 5 --- 3000 --- 6000 --- 12500
MKR 1,2 5 250 6250 1875 | 34100 1875 34100
MLR 10 980 1740 2500 8000 1500 4800
Festo
EGC-TB-KF | 3 | 5 | 50 | 2500 | 650 | 15200 | 650 15200
Franke
FTC 0,25 | 2,5 55 425 3400 | 15100 4200 13500
FTD 10 | 1070 3120 3400 | 18000 4200 12500
FTI 10 1000 8100 8100
Macron
MSA | 063 ] 10 | 888 | 1332 | 888 | 1776
Parker
LCB 5 8 160 560 1250 3850 ---
HMRB 2 5 295 3750 900 27000 900 27000
ODS 3 5 630 3750 3000 15000 3000 15000
OSP 2 5 50 425 500 3000 --
TEA Technik
AD --- | 2190 3660 2400 | 20000 2600 31400
AG 8050 6400 | 20000 7000 31400
AK 2190 1600 2000
Tolomatic
B3W --- 5,08 670 1400 2629 8932 1517 5155
TKB 1,7 2,5 330 1000 890 3863 890 5789
MXB 3,8 | 5,08 169 1859 966 5745 966 5745
Joachim Uhing
AZ | 15| 5 | 560 | 2490 | 90 | 1200 170 2200
UniMotion
CTJ 5 6 520 3250 | 4620 | 99200 6930 137200
MTJ ECO 3 3 262 262 9320 | 19620 | 18650 39250
MTJZ 5 5 230 2300 | 4610 | 43700 6930 60400
MTJ/MRJ 6 10 235 1730 | 4610 | 43700 6930 60400
17
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3.3.Anal thav8§g3t®mu | ine8§rn2ho pol ohov§gn:
Byla zpracovg8na anallza &kinematicklch a

vprobl ematice n8vrhu |line8§rmnkEhbedpomohavadtaimd

pot SebnTch parametrT a vztahT, kter® budou ¢
ng§vrh | ine8§rn2 osy.

3.1Sestaval i ne8rn2ho polohovac?2ho syst®mu

Byl vypracov§sgn model popisuj2zé@hrilniuneé&rn
pohonnlT elektromotor, zpSevodewBEm2 SByiydrnenmne§r
zavedeny parametry popisuj2c?2 vgechnyauvago\
silov® slogky existuj2c2 na |line8rn2m pohon
rozepsmisyl eeduj 2c2 kapitol e.

on m i Noo nQ

\ @]
| I
on m m H I Qn nmn m
D) A 4 H "g-s D J ’
Qrny rn m li li on rp
I P [
—
o N
Obr.17.Sch®ma popisuj2c?2 parametry sestavy po
32Mat emati ckl model chovs8§n2 soustavy

Jako dal g2 bod pr&8ce mr&sIRPddujvéd poyt ve®Ddmw? |
VMS-Excel pro vipolet dynamicklch rygwiskonti
na pougit®m typu Semenov®ho pSevodu LO a p
zpSevodovgnz) .

Byl vypracovs§n tabul kovT prhargkteastiky 'Da v I po
vz8vislosti n a kompl exn?2 mnogi nN-p $eawcadnet r
Servomotor. PSi obvykl®m vipoltu je pSi n§
rozbNRhovl momenhbmtmotpBapadN je tedy rozmBDr
zahrnut | a pavametr sat vzp8rnv2i s | ost i na pSedpokl §dan
parametrech zpSevodov§gn? (uvagovsgno |jako d:
chtDnou maxi m8l n2 rychlost?2.
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oSk VU T Praze DI PLOM®RE CE Oetav kon‘

J Wi Fakul ta a | 8§st:

321Vipoltovli model obvodov® s2]ly na Semenu

Obvodov8§O seé |l akl §d§8 ze sl oaxalbemp@moBearenh
nam8h2 tahem pSi pohybu jezdce LO, [18yt o nyn?2

1. S22l a od zrychlen? pohybov®ho |1l enu:
O aa&d 1)
kde m je pohybovan8 hmotnost [kg]

a jezrychl en?2 pohybov®ho |1 emig? LO
2.S2]l a od pbmoybos®ho ||l enu:
'O a8@ Qe @
kde ¢ je gravitaln2 zrychl en?2 [m/s?

b jepoohovl Y%hel naklopen2 [ @]

3.S2]1 a od itn%eSnr2n2vm veden?2:

'O a8 8&éi PAOHE @ibH, 6U @)
kde dv je koeficient tSen2 LV [1]

4. Pracovn? s2 ]| a:

"OvyjadSuje externhD vstupuj2c?2 zatRhDguj2c?

5. S21la od vliastn2 t2hy ozuben®ho Semene:
O Lv&L & @)

kde w jejednotkov 8§ hmotnost zvol en @/o] Semene
Lw Jjed®l ka vielerm®@ vDtve Sem[m]

6. S21 a od oporovich momentT ulogeheoh&eédel 2
| ogiNgNe(koriental @3: vipolet)
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DI PLOM®RE CE DSta"lgs‘?t”:

B0 A
@ T8—C‘—O_ 5)
C

kde @ je soulinitel tSen2? ud§vani[Jvirobce

O jemaxi m8l n2 s2la na hS2de[N]i

Q je pr TITmDr yrSte'iEfrreznioczeuben® [mm]

(0] je roztelnl pSemdri weg uben® [mm]
7.S21 a od setrvalnlch % inkT rotaln2ch hmot

Qe
S &8 p

0 : o ©

kde &g jehmotnost uvagovan® ozuben® Selkggni ce

Cel kovg8 obv@jdeovi8e dsy2 Issoul tem tRNDchto sl ogek

o 6 0 0 0 0 0 'O -
Vol ba pSedep2nac? @21y ve vNDtvi Semene
Pro pougit2 ozuben®ho Semene pSi apl i

doporuluje volitOvp§end&h21iG0c 2Vod 2Ilmu tedy st
hodnotu 1,1.70. [19]

Vipolet maxi m8§ln2 mMoOgn® obvodov® s2|y

Pro dal gdyVbpohetdn® si ur |l it maxi @8Il n2 h
Toho bylo dosageno porovn8nZm soultu obvodo
dynamickou silou 'O . Tasevnagem pS2padh rovn§ maxi m§8l n

ozuben®ho OSeametneedy odpov2d§ st 4819 pSetrgen?2 ¢

"0=pip80 @®

O "0 O )

‘0 0 0 chO .
0 0 Tch an

T =B B (12)

322Z8t Ngn® spektrum Semene
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S5 L V UTPraze " Pstav kon 3
ﬁ%?gFakulta DI PLOMBRCCE a !§st1

4

Pro Yal el y orientaln2ho odhadu kombi nace
vzhledemkhodn®t Myl vypracov8n graf z8tNDgn®ho sp
Semene, polohu LO a pogadovan® zrychlen? poh

Ze vztahu pro vIpdbeyl ao bwyojdSodvSRe nsd® lgyr ac o v
obvodovs§ 2l a byl @O p.olByWleyn ad hoanow88ny hodnot
hmotnosti a z8vislost byla vynesena do grafu

O O O 0 00 0O ©O (13)

(0]
a
S

Pro uk8zku je uvedeno z8tNDgn® spektrum o
z r y ¢ kb & n pro svislou i vodorovnou polohu osy.

Zatézné spektrum LO AT5 / W16 pro
pozadované zrychleni

700

600

500 K\

N
\ \\ = Beta 0 deg

200 \\ \ —Beta 90 deg

\.\

100 \ \

Fw(N)
W =3
o o
S S

0 S
0 50 100 150 200 250
hmotnost jezdce (kg)
Obr.18.Z8t Ngn® spektrum Semene AT5 o g2Sce 16
323Redukce sestavy na hnac? hS$S2del el ektr omot
Aby byl o moa@wni® swelspol et n?2 model , kter

rozbNRhpafametoMu, mobyl o t Seba aethrpSeaswyecfi®m Aec
redukovat a vyj 8dSit tedy dynami ck® setrva
vztagen® na jejich %Y inek na setowamo®boume
0 .VIipolet byl proveden obecnhD prpdcSedodesnt ufg
provedenich pomoc?2 kl2novich SemenT. VhodnT m
do vipoltu zan®st[18f in® typy pSevodT.
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8L V U T Praze ) Pstav kon
UACFakulta DI PLOMORCCE a !§st:

0 0 0 (14)
kde © je rozbNhovl m&liduent motor u [Xmm]
0 jeredukovanT setrvalnl %l inek sdMNmmhvy

0 je statickTlebmdvnydunotz epno’t Sobv odmuny ® s2 1| y

e
08—
v 5 (15)
Q &
Q =QQ (16)
s 588 an
kde Q jecel kovg hodnota pSevodu [1]

"Q jsouhodnotyd? | | 2ch pSevodovich stupR

s jecel kov 8§ dgdtavyn no st [1]
SRR ] sou hodnoty d2 1] 2 cdy j¥loiun nosstii A n ssteuspt RaT
viogen®hoappewsddmnostlOpSevodu v [1]
. 0g
v v @ (18)
kde 0 jsouhodnoty setrvalnich moment TEG ]

1 jsouhodnotyd2 | | 2ch %hl ovich zryc[0OfSRj?
Vipol et d2I10lprwmh Streanprietc ed v

~

Vipolet mallTch Semenic byl polagom&em jako v

y Pa g
Vo PTITT (19)
kde & je hmotnost malp@eSordenicee [ka]
Y je polomhRr mal ®SSememny ce [mm]
22
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8L V U T Praze ) Pstav kon
U Fakulta DI PLOM@®RECE 8 !§St:

Vipolet velkTch Semenic provedemDjgkm v
prTmNrem Semeni Mdeya 1t51 onung Skou st

) paj 8 Y Y pu
v C PTTT PTTT (20)
kde & je hmotnost vel k® Semenice v (k§levodovec

Y je vnDjg2 polomidrpSev &®o Seene n i[mne]
Vyj8§dSen2 setrvalnlch % inkT sestavy:

08 U8 0 g
®  ® Ems @)

0 0g LV g B U g

Vyj 8dSen2? akcelerace LO jako funkce ¥%hl ov®ho

Obecni:
Yq0 Lam L go ST,
! Yo O O (@ 22)
C @ M

PSepol2tan® vyj§8§dSen2 ¥hlovich zrychlen?2 pro

C TT T®IT
1 1 o) (23)
go S0
ot 0 (24)
. CT Jﬁbtg
|1 80 580 5
gogo S
ot 0 (26)
gogo UL a0
1 0 27)

Tyto vztahy mTgeme dos avdli td ydnoa npiScekdip i %lui mperko c
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o 8L V UTPraze DI PLOM®RECE estav g:tn:

PN
5] Fakul t a

I )

0 8Q 0 8Q 0

y C B aieE0 § 8080
0 0 0 - - >
0O & [9:3 B B & (28)
Nyn2 pro ¥l elvyh opdSobstith e jd @ me tolvnice syngboly
o « G TUTLTT o o o o LG TUTLI
0 (ABTSO 0 0 o0 O OBT&) B0 (29)
Nyn2 si podrobnhD rozep2geme slogku statick®h
0 "08—,0 L " 0 00 0O O © éo Tp m A 30
¢ Q& C 0 & (30)
Nyn2 rozep2geme |l eny obsahuj2c?2 | len zrychl
. N T O OTpnmnm p
U ag O O O O O 88 — 8 g 31
Ny n?2 dosad? me rozepsan® ||l eny do cel kov
hl edan® zrychlen2 osamostatn?2me
O
o o~ o~ TLTLTT
0 O 0 O 08@%
(32)
54 dg 8 0 e 'OII’pTHTndB6
W c p a 0 u87c8,Qas
Nyn2 opRt zavedeme pro pSehlednost symbolick
0o
0 6 6 6 o g RIMTI
o 82 B 33)
, , TTTTTT
OO O 08@‘)? @80
0 0 ®w0O B0 (34)
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JEBL VU TPrage DI PLOM®RE CE bstav k°”,
J Wi Fakul ta a | 8st

Visledn® hledan® zrychlen?2 tedy dost §v&me ve

+ Tvas It T -
T4k =l ML)

Pro vipolet dynamicklch pomDrT byl pougit
dynamick8 pevnost Semene.
Oqu 48a R asgiéi O O

ag (@) N (36)

a C 8p O 0 &U

dvhD hodnoty byly porovn8ny a mini m§l
u. Ta byla pougita pro vykreslenz r
ri ika je omaemenar mahi gt 2 polgadoy
o rychl osti nedos8hne, je doba n
d zat2gemdmepoyenh@aWylsov2 mognosti pr
zrychlen2 do z§porhrylbcah al 2gsrealf. sRo tn@& vj)

33Gr afi ck® ivriysdheldksyt n2 charakteristika
Vipis vIiMIEs@k T v

a max 4,439987m/s2 kontrola
t celk 0,725226sec pohon @ LI njt R ¢
V max 1m/s nNjSYSWY L njt R ¢

Obr.19.Uk §zka visledkov®ho formul §Se progr ami

Vykreslen? rychlostn? charakteristiky LO:
Rychlostni charakteristika LO

0,6

Okamiita rychlost (m/sec)

0,2

0 0.1 0.2 03 04 05 0,6 07 08
Doba béhu (sec)

Obr.20.PS2kl ad rychlostn?2 charakteristiky L
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,-’r".'(‘—, :
J Wi Fakul ta a | 8st

4. Konstr uk8lsn?z

N8sljedaw?2 | 8st bude vBDnov8&8na kompletn2mu k
jednotlivich komponent |ine8rn2ho pohonu dl e
4.1 Specifikace koncepce LO

Line8rn2 osa byla specifikov8§na jako mod
kterl e nmuorgonv& tk odnlfei gz a do§hnl2e dzeSnk anzan 2pkoag asd a v k y
a vikonu syst®mu. Cellohhg8dem bwl npjoygden me

jednoduchosti cel ® konstrukce. Byl kl ade
standardi zovadbphnpPnak Tp m@®zbyiynN vhast n? K C
PSedpokl §dang§ ¢givotnost line8rn2 osy je 3200

A2N8§vkh?2] ovich prvkT LO

Vdal g2 | 8§st i t ®t 0o z8vhNreln® pr8&ce byly
komponenty budouc2ho prototypu | ine8RAn%¥ho p:
na jednotlivlch jpjichwiménzabiadesgignl.ede m k

421 Vol ba pougit®ho ozuben®ho Semene

Pro %l ely konstrukce | ine8rn?2 polohovac?
AT, vzhledem ke sv®mu n2zk®mu profilu a znal

Tl laY] | 10 - ] e
| - — g8

"iiiiéiﬁi ! copmmmmsoooeooooovoondos |y
i : A

ATS AT 10

1

Obr.21.RozmNrov§ asalv@matvani ch2ypT SemenT

422Anal Tl za YnosnostiypjTe Sreontelniev T ¢ h

Byla vytvoSena pSehledov§ tabulka ¥nosno

virobcT. Pro porovn8n2 byla uvedena %“nosnost
zamhNSen na Semeozyt e§dadys AT 100 rmm, popS2padh |
zes2l enim profilem Semene. f emerey phowlgy t ®B b

mat er i §1 4202122]t uge.
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(@ U T Praze > Bbstav kon H-
;:-%Ft—f Kul t a DI PLOMGWRCCE a | §St1
Tab.12.PSehl edov§ tabul ka maxi m§l n2[20@21,22lat 2 gen2? ozuben®ho

Virobl VIir. ¥4 Ty Finax [N]
W16 W20 W25 W30
Synchrobelt HTD| S8M 750 938 1125
AT5G3 | 1342 2175
Continental AT5 1260 2030
Synchroflex
AT10 G3| 3000 5000
AT10 2000 3600
AT5 4560 5700 7125
- ATLS5 6746 8432 10540 ---
Ocel ovl
Gates AT10 9120 11400 14250 ---
ATL10 15501 19376 24220 ---
AT5 5344 6680 8350 ---
Kevl aro
AT10 10358 12948 16185 ---
ATS5 4000 --- 6250 ---
Ameraal Ocel ovi ATL5 6400 --- 9200 ---
Beltech AT10 9600 15000
ATL10 13800 --- 24200 ---
Zhodnot maxi m8Il n2 ho zat 2 gen? byl y nNg8sl e
pSehledy maxi m8§l n2 pougiteln® obvodov® s2]y
pot SebnTch pSedep2nac2ch sil, aby byl =zarul e
hnac?2 iSce2men
Tab.13.PSehl edov§ tabulka odpov2daj2c2ch maxi m§8ln2ch %no
[18,20,21,22]
T T B Fu max [N]
VIirob VIir. g Typ Wie | W20 W25 W30
Synchrobelt HTD S8M --- 357 447 536
AT5G3 | 639 1036
Continental AT5 600 967
Synchroflex
AT10 G3 | 1429 --- 2381 ---
AT10 952 --- 1714 ---
AT5 2171 | 2714 3393 ---
- ATLS5 3212 | 4015 5019 ---
Ocel ovl
AT10 4343 | 5429 6786 ---
Gates
ATL10 | 7381 | 9227 11533 ---
| AT5 |2545| 3181 3976
Kevl arov
AT10 4933 | 6166 7707 ---
AT5S 1905 2976
Ameraal ~ ATL5 3048 --- 4381 ---
Ocel ovl
Beltech AT10 |4571| --- 7143
ATL10 |6571| --- 11524
27
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/}%&/éél,_VUTPralze DI PLOM®@®RECE bstav kon )
J Wi Fakul ta a | 8st

Tab.14.PSehl edov§ tabul ka odpovSeaneph&rd 21t22lp Sedep2nac2ch s

Virob VIir. g Ty Fumax (N)
W16 W20 W25 W30
Synchrobelt HTD S8M 393 491 589
AT5G3 | 703 1139
Continental AT5 660 1063
Synchroflex
AT10 G3 | 1571 2619
AT10 |1048 1886

ATS 2389 | 2986 3732 ---
ATLS | 3533 | 4417 5521 "

Ocel ovl

AT10 4777 5971 7464 -
Gates

ATL10 |8119 10149 12687 -
ATS 2799 3499 4374 -

Kevl aro
AT10 5426 6782 8478 -
ATS 2095 --- 3274 —
Ameraal Oc el kol ATL5 3352 --- 4819 ---
Beltech AT10 | 5029 7857
ATL10 | 7229 --- 12676 —

Vzhl edem ke svim dostaluj2c2m vlastnoste
% ely prototypu zvolen Semen Continental Syn

43Sil ov® pomRry na Semenov®m pSevodu pSi pro

Pro vipolet komponent LO je nutdn@ysitanovi
vzni kaj2c2?2ch za provozu ve vDtv2ch o0ozuben®h
vhn8sl eduj2c2ch sii8vich diagramech.

Obr.22.Si 1l ovl didgmami saluivogen2 LO pro pofagfb jezdce
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J Wi Fakul ta a | 8st

Kde:

BAN

O O O =

C:

—

Fu

Obr.23.Si lovl didgmemi sal pvogem2hylbOjezdcel8k hnac? Ser

jeas®dhabl ® vhRtvi Semene [N]
jes2Vvmapj at® vNRtvi Semene [N]
jeTipon2gen8 o hodnotu setrvaln® siNJy Semen
jeT,povigeng8 o hodnoemeneetrval n® siNJy S

je akln?2 s2] a jezdce LO [N]

je s2la pTsob2c2 na hS2del hnac?2 [ffemenice
je s2la pTsob2c?2 na hS2del pSedl ogMov® Sem
je d®d kraub®ve Semene [mm]

j e d®Il k av Bec ISahrie® e [mm]

Za pSedpokladu mini m&l n2=pSrR.deprtnamn 2p rs¢ | g

vevldt v2ch plat?2 ni8sl eduj2c?2 vztahy

5
Y O O =
0 0 (37)
v "0 O 0
0 © (38)
Pr s2 |y pr[ason22ic32 cheal ht edy pl at 2:
@) Y Y (39)
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e akulta DI PLOM®RECE !§St,

PrTbRh sil na hnan® Semenicivg§§se hu@pdgsbbg
zatDgujIBlc2 s2ly

Pro pohyb jezdce LO smhRrem k hnac?2 Semeni ci

(40)

(41)

Pro pohyb jezdce LO smhRrem od hnac?2 Semenice

@) Y Y 42)

Yy Y O (43)
PSi uvagovgn2 z8kladn2 podm2nky zat2gen?2,

s2ly rovn§ velikosti s2ly Semenat hgempSehnge
pSedlohov® osy LO.
Za&l NOSY N 2a |
2600
2400 F—
2200 —
2000 ———
1800
Z. 1600
L
1400
1200
1000
800
600 T T T T T T T T T 1
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
Zdvih Lgmm]
——Fhh ——Fhp OD ——Fhp K

Obr.24.Charakteristika prTbhRhu zat2gen2? hS2de&é?2protot
Semeni ci
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j”'fverakulta a | 8§st

Jak je pSedm®S§zej2c2ho grafu, pSi cyklic
hnac2? hS2dele dr g2 na ckoonp$adlt®mhiovhséiodmdz de |
pSitNRguje a odleh|luje od stSedn? hodnoty kte

Rozbor silov®ho zat2gen2? koncovlich hS2del
‘0 0 O "
Vzhl edem ke geometrii Semenov®h2o ipdervotda

zat2gen?2 pSedlohov® hS2dele zapsat zjednoduq
hS2del e.

0 ot @0 s
4.4 Modularita LO

Ng§vrh | ine8rn2 osy disponuje nhDkolika va
d®l ku | ine&8rn2 oouwsystj*eddegemS2d&Ilyk a pougdgit ®h
Parametry %Ynosnosti |I® me8rpm2ugadywym dduwmeBF wnizan
osa jpSS statickou a dynamickou Ynosnost pou
mogno poug?2t rTzn® ¢g2eSky | 2omqubee®hov| Semén a
pSenositelng s2la ve smhRru pohybu akln2ho ||

45Mognosti variace LV

Vn8sl eduj 2c? kapitole byly zv8§geny mogno
prototypusohl edem na pogadovan® pravozn2 podm2nky

451 Kluzn® LV

Jako prvn? byly wuvagov8ny |l ine8rn?2 veder
modern2 varianty pro LO pro n2zk® provozn?2 z

Regerge KILMiznTch

Byla vypracovs8na regerge nhRkterTch bnRgnD

veden? pro Y ely zhodnocen? pougitelnost.i t

l ehk® varianty |l ine8rn2 osy. Regerge je za

g2Sky 50 mmpVEhbedemmkrozmRrTm |line§rn2 osy.
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DI PLOM®RE CE DSta"lgs‘?t”:

IGUS DryLin
DryLin N

N2zkoprofilovl kolejnicovl syst®m l i ne
zkompozitn2ho kluzn®ho HIlliemuk cpvo& ylbalj é jchihoi .s ¢
kolejnice 17,27 a 40mm. Samomazn® Segen?2 do
Voz2 kpySedepj at ® | voln® wvariantDnD, mont §¢ po
ot v d25]T .

Obr. 25. DryLIN typ N vel.40 a 27 [25]

Obr.26.Dovol en® statick® zatz28gvei ns2l ossytsif28nau rdyrcyhllions tN
DryLin T

Robusnhj g2 kluzn® Segen?2 kroopz2mlurjy? c2t asnvd anr
l i ne8rn?2 ovbeltgenni2mi s kul i | kami . Varianty Voz
automati zovanlich ag po vy[apce vikonn® a mini

32
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