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Célkittizés

A hallgaték megismerkedjenek a miszaki
gyakorlatban hasznalatos mechanizmusok
mozgasainak leirasaval és a szerkezetekben ébredd
erék és er6hatasok vizsgalataval.

El6adas témaja

Gyakorlat témaja

Tantargyi kdvetelmények

Mechanika torténeti attekintése
Mechanizmusok csoportositasa

Kinematikai fogalmak, jelképek

Kinematikai parok osztalyozasa

Karos mechanizmusok kialakitasai, jellemzdi

Szabadsagfok meghatarozasa
Kinematikai lancok szabadsagfoka




Mechanika

= Targya a testek helyvaltoztatassal jaro
mozgasainak és a mozgasok okainak leirasa.

| Mechanika részteriletei ‘

Szilérd halmazallapotu
testek mechanikaja
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Mechanika

= Targya a testek helyvaltoztatassal jaro
mozgasainak és a mozgasok okainak leirasa.

Miiszaki mechanika
(a mechanika mérnéki alkalmazésa)

Kinematika(Mozgastan) Dinamika(Erétan)

e . N ~
Kinetika
(Rezgéstan/Lengésta n
~—~—— —

Statika
(nyugalom)

Merev testek Szilard testek
statikaja statikaja

Torténeti attekintés
= Elsé tudatos vizsgalatok

Bakszekér




Torténeti attekintés
= Az 6kori ember ismerete a kinetikarol és a
kinematikarol

= ~2000év
= Hibas kovetkeztetések
= Eszk6zok, mlszerek hianya

= Gyors mozgasok kinematikai
elemzéseit nem tudtak elvégezni

Arisztotelész
(Kr.e. 384-322)
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Torténeti attekintés

= Abrazolé geometria
= Gépelemek
= Gépek megoldasai pl. James Watt

= Magyarorszagon—->BME fakultativ
kurzus

= ->gépszerkezettan

Franz Reuleaux
(1829-1905)

Mechanizmus fogalma
(Kinematika fogalma)

= Mozgé gépszerkezet

= A gépek mechanikus elven mikddé részeinek
Osszességét mechanizmusoknak nevezzik.

= Egymashoz kapcsolt és egymashoz képest
elmozdulé/mozgé, vagy mozgathaté merev
testek rendszere.

= A szakirodalom a mechanizmus és a hajtomu
k6zo6tt nem tesz kulénbséget.

= Szilard testekbdl felépitett mechanizmusok.




Mechanizmus feladata
= Mozgas atalakitas
= Mozgas atadas
= Munkavégzés
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Mechanizmusok csoportositasa

Kialakitas, m(ikodés és
alkalmazas szerint

| T

Karos Biitykos Centrois
mechanizmusok mechanizmusok mechanizmusok

Mechanizmusok csoportositasa

Vizsgalatuk jellege

szerint
Gépszerkezettani Mozgasviszonyok Eréviszonyok
kialakitas (Kinematika) (Dinamika)
(Gépelemek)

S




Mechanizmusok csoportositasa

A megvaldsitott
mozgasok szabadsagfoka szerint

/\

Térbeli Sikbeli
mechanizmusok mechanizmusok

@
]
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Mechanizmusok csoportositasa

‘ Szabadsagfokok szerint ‘

[ 1. osztaly | [ 1. osztalyd | 1. osztalyu

Smax =1 Smax =2 Smax =3

Mechanizmusok alapfogalmai

(Szilard testek)

Mozg6 tagok

Allé tagok

« Allvany * Hajté/mozgatd
* Gépallvany * Hajtott/mozgatott
* Alvaz

Kapcsolt elemi részek, szildrd, merev testek. A mechanizmus
elemi részei.

Osszefoglalva:

¢ TAGOK —,merev test”; kar, kerék, lemez

¢ ELEMEK — kapcsolddéshoz kialakitott feltiletek
*  PAROK(Elemparok) — kapcsolt elemek

*  LANCOK - tobb kapcsolt tag




Kinematikai vazlat

= Egyszer( jelképes abrazolassal,a tagokat merev
testeknek tekintve vonallal vagy egyszeri
sikidomokkal abrazoljuk.

A tagokat arab szamokkal,

A kinematikai parokat az ABC nagybetiivel,
Az allvanyt ,,0” vagy ,1”-es szammal jel6ljuk.
A lanc leirhaté betli-szam kombinacios
karaktersorozattal.

0A1B2C3D0
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Kinematikai vazlat

= Szerkezeti képlet
= Atagok jeldlésének elhagyasaval.
= Akényszer két tag kdzott teremt kapcsolatot.

0A1B2C3D0 =) ABCD

2

1 3

B P
//ﬁ//;f S f)////

Példaul:
Mechanizmus —

Mesterségesen kialakitott testek rendszere, amely
egy vagy tobb testnek egy masik test (testek)
altal elGirt mozgasat biztositja

+~—— Allvany ’ex f

\

Tag

—a
Kinematikai par \ y
L q.’ i ]




Kinematikai parok vizsgalata

Térbeli mozgas Sikbeli mozgas
= 6 szabadsagfok = 3 szabadsagfok
= 3 forgd mozgas = 1 forgd mozgas
= 3 halad6é mozgas = 2 halad6 mozgas
&

!

£ 4 ﬁ —
Smax=6 Smax=3
A korlatozott vagy kizart mozgaskomponenseket kétottségeknek nevezziik.
k=0 — a mozgas szabad k=0 — a mozgds szabad
k=6 — merev Gsszekéttetés k=3 — merev 6sszekottetés
K+S=6 K+S=3
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Kinematikai parok vizsgalata

s=4 k=2 D2

: 1~
P “
53 p3

Kinematikai parok vizsgalata

S=2 k=4

¥ i




Kinematikai lancok vizsgalata

= A mechanizmus kinematikai parokkal
Osszekotott tagjai nyitott vagy zart
kinematikai lancot alkotnak.

= Nyitott kinematikai lanc

kerilleti tag
B . g
1 \/
l/ &
’['{)’/////////.
= Zart kinematikai lanc
B Dy
’] v
Y WA
r/ C v

'({/////////A
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Kinematikai lancok vizsgalata

= A mechanizmus kinematikai parokkal
Osszekotott tagjai nyitott vagy zart
kinematikai lancot alkotnak.

= Tobblancd mechanizmusok.

FIFIFF

Kinematikai lancok vizsgalata

= Szerkezeti képlet feliras szabalyai:
Minden tag csak egyszer szamit bele.

Tagok jelei olyan sorrendben, ahogy a lancot felépitik.
Kapcsolddo lancok kapcsolatat (<) jelzi.

Hajtotag jele folé (1) jelet tesziink.
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(}'b AN [ 31D
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Szerkezeti képlet: GFEA—BCD




Kinematikai lancok szabadsagfoka

=Nyitott kinematikai lanc
keriileti tag ,q” darab tag

B . .
9 » A szabadsagfok tetszéleges
1 \A szam lehet
A C

« S>1, tébbféleképpen fel tudja

i venni
[{//////////‘ « S<1, tulhatarozott(sziikségesnél

tébb kétdttseg)

S=Yatyp+ +yn
s=1+1+1=3
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A lanc szabadséagfoka kinematikai parok szabadsagfokai alapjan:

Kinematikai lancok szabadsagfoka

=Nyitott kinematikai lanc
keriileti tag ,q” darab tag

B . .
o) « Aszabadsagfok tetszéleges
1 \A szam lehet
A C + S>1, tobbféleképpen fel tudja
- venni
« S<1, tulhatarozott(sziikségesnél

tébb kétdttség)

'['{}f/////////,

A lanc szabadsagfoka kinematikai parok kététtségei alapjan:

s = 6q — 5ps — 4p, —3p3 —2p, —1p;
$=6-3-5-3=3

Kinematikai lancok vizsgalata
=Zart kinematikai lancok

r
.B 2 D j
y.\ 3 j « Térbeli mechanizmusnal k, = 6
A4 C  [# - Sikbelimechanizmusnal k, = 3
'_/?77777777%
0

« Akinematikai lanc zarasa > k, kotottség

S=Yatvpt tyn—K;
s=1+1+1+1-3=1




Sikbeli mechanizmusok szabadsagfoka

= Sikbeli mozgasnal a lehetséges I
mozgaskomponensek szama

= Akoétottségek szama 1 vagy 2 lehet
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(0<k<3)

= Ezek alapjan csak |. és Il. osztalyu
kinematikai parok lehetnek.

s=3q—2py—pr—3
s=3(q-1)—-2py—p

2
s=3@-1- ) kne
k=1

Sikbeli mechanizmusok szabadsagfoka

Sikbeli mozgas

= 3 szabadsagfok
= 1 forgd mozgas
= 2 haladé mozgas

= Tamasz (Sikbeli tamasz)
S
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n
= N

Pi

= »
n

2

Sikbeli mechanizmusok szabadsagfoka

= Téamasz konkrét kivitelét tekintve
Butyok->blitykés mechanizmusok
Vezérl6 él

Vezérl6 dob

Fogprofil >Centroisok
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Sikbeli mechanizmusok szabadsagfoka

= Csuklo (Sikbeli csuklo)
= Aleggyakrabban hasznalt Il. osztalyu
kinematikai par
= Asikban haladé mozgast minden iranyban
akadalyozza
= Sikra meréleges tengely korlli elfordulas
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N
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N P
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Sikbeli mechanizmusok szabadsagfoka

= Csuszka
= |l. osztalyu kinematikai par
= Asikban egy iranyl mozgast tud végezni
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Sikbeli mechanizmusok szabadsagfoka

= Az 6sszekdtd tagot
nem kell kilén
tagként figyelembe
venni

= Az érintkezd gorg6t
(butykds
mechanizmusnal)
nem szamitjuk
tagnak
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Sikbeli mechanizmusok szabadsagfoka

= Ha tobb rud kapcsolodik
egy pontban, akkor az
egyiket bazisnak
valasztva, ahany rud
kapcsolodik hozza, annyi
csuklot kell szamitasba
venni.
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Sikbeli mechanizmusok szabadsagfoka

= Ha egy rud a kulisszahoz/csuszkahoz
csukloval csatlakozik, akkor a
kulisszat/csuszkat kiildon elemparnak kell
venni.

Egyszeri( karos mechanizmusok
= Egy hajté tagbol és egy elemi csoportbdl allnak
= Butykos kapcsolat nem fordul el6 |
pr=0

ABCD
s=1+1+14+1-3=1

Elemi csoport
§s=3:2-2-3=0

Kezdé6tag/hajtotag
s=3-1-2-1=1
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Karos mechanizmusok

= Altalaban egyszeresen hatarozatlan szerkezetek(s=1)
= A szerkezeti felépités legegyszer(ibb alapesetei:
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