
O B SA H :

K L A S IC K É  P O H O N Y ................................................................................ i
M E C H A N I S M Y  S K O N S T A N T N Í M  P Ř E V O D E M ..............................................................З

1. M echanismy s  konstantním  převodem  v mechatronických aplikacích ......................................... 5
2. M echanismy s  konstantním  převodem v aplikacích elektronických v a č e k ...............................13
3. Analýza planetových převodovek p ro  použití s e lektronickou vačkou v režimu

přímého a nepřím ého od m ěřo v án í ............................................................................................................21
4. Známé techniky vym ezování vůlí v převodových m ech an izm ech .............................................27
5. Integrovaná bezvůlová p řev o d o v k a ........................................................................................................ 33

M E C H A N I S M Y  S N E K O N S T A N T N I M  P Ř E V O D E M ................................................... 39
Základní členění vačkových m e c h a n ism ů .............................................................................................41

P R O B L E M A T I K A  M E C H A N I S M Ů  S  N E K O N S T A N T N I M
P Ř E V O D E M ................................................................................................................................................... 4 9

1. Základní a složené vačkové m echanism y s periodickým i zdvihovým i záv is lo s tm i..............51
2. Základni vačkové m echanism  Y  s neperiodickými zdvihovým i záv is lo s tm i............................61
3. Metodika návrhu krokových převodovek s radiálními v a č k a m i ..................................................69
4. Optimalizace karuselu krokového m e c h a n ism u .................................................................................77
5. Zdvihové závislosti pracovních členů m e c h a n ism ů ......................................................................... 85
6. Vačkové systémy pro  realizaci pracovních pohybů s t r o jů .............................................................91
7. Řešení složených vačkových m echanism ů - kinem atická  analýza a s y n té z a .......................... 97
8. Řešení základních vačkových m echanism ů - kinem atická analýza  a  s y n té z a ....................... 103
9. Kinetostatické řešení základních vačkových m echanism ů s konstantním

p ře v o d e m ........................................................................................................................................................ 1 11
10. Kinetostatické řešení k loubových m echanism ů s 1° volnosti - č tyřkloubový 

m echanismus R R R R ....................................................................................................................................117
I !. Kinetostatické řešení k loubových m echanism ů s 1° volnosti - klikový

mechanismus R R R P .................................................................................................................................... 123
12. Kinetostatický model pětikloubového m echanism u a výpočet hnacích m o m e n tů ...............129
13. Konstrukční problematika klasických vačkových m e c h a n ism ů ................................................. 139
14. Materiálová problem atika vačkových m echanism ů... I ................................................................... 151
15. Materiálová problem atika vačkových m echanism ů I I ..................................................................157
16. Materiálová problem atika vačkových m echanism ů I I I ............................................................... 165
17. Materiálová problem atika vačkových m echanism ů I V ............................................................... 173
18. Výrobní problematika klasických vačkových m e c h a n is m ů ........................................................ 181
19. Bruska radiálních vaček BRV -300 C N C ............................................................................................ 189
20. Kontaktní nam áhání kontur radiálních v a č e k ....................................................................................197
2 1. Problematika životnosti vačkových m ech an ism ů ........................................................................... 205
22. Napjatost v obecné  kinem atické d v o j ic i .............................................................................................209

M E T O D Y  A N A L Y T I C K É  M E C H A N I K Y ..............................................................................217
1. Metody analytické m echaniky  v problem atice  vačkových m ech an ism ů ................................. 219
2. Metody analytické m echaniky  -  num erické  řešení pohybových  ro v n ic ....................................225

D Y N A M I K A  V A Č K O V Ý C H  M E C H A N I S M Ů .................................................................... 231
I . Dynamika vačkových m echanism ů s  tuhými č len y .......................................................................... 233



2. Diskrétní dynam ické modely vačkových m echanism u s poddajnými členy, model 
vačkového  m echanism u І - П - 1 ...............................................................................................................241

3. Diskrétní d ynam ické  modely vačkových m echanism ů s poddajnými členy 0-П-1
а 1-П -0 .............................................................................................................................................................249

4. Dynam ika m echan ism ů s poddajnými č leny - d isk re tizace ................................................................ 255
5. Dynam ika m echanism ů s poddajnými č leny - M K P ............................................................................ 261
6. Dynam ika m echanism ů s poddajným i č leny - pohybové ro v n ic e ....................................................267
7. Dynam ika m echanism ů s poddajným i č leny - kontaktní m echanika ........................................ 275

S W  P R O S T Ř E D K Y  Ř E Š E N Í  K L A S I C K Ý C H  M E C H A N I S M Ů ............................. 283
1. P rogram  K IN Z2 -  Zdvihové závis losti.................................................................................................285
2. Program  K I N ................................................................................................................................................. 291
3. Program  A P R O X ..........................................................................................................................................297
4. Program  K I N Y 2 ........................................................................................................................................... 303
5. Expertní výpočetní sy s tém y ..................................................................................................................... 313

E L E K T R O N I C K É  P O H O N Y  319

Ř Í Z E N É  P O H O N Y  S  A S Y N C H R O N N Í M I  M O T O R Y ................................................. 321
1. Pohony s asynchronním i m o to ry ...........................................................................................................323
2. A plikace s a synchronním  m o to re m ......................................................................................................327

Ř Í Z E N É  P O H O N Y  S E  S Y N C H R O N N Í M I  M O T O R Y ...................................................333
1. Pohony se synchronním i m otory  se zpčtnou  v a z b o u .................................................................... 335
2. Pohony s lineárními synchronním i m o to ry .......................................................................................345
3. Pohony s m om entovým i synchronním i m o to ry ............................................................................... 351
4. Pohony s e lektronicky kom utovaným i ste jnosm ěrným i m o to r y ............................................... 357
5. Pohony s  k rokovým i m o to r y .................................................................................................................. 365
6. Servopohony se  synchronními m otory  S iem en s .............................................................................. 375
7. K om unikace  servosystém ů S iem ens a  Y a s k a w a ............................................................................381

P R O G R A M O V A T E L N É  L O G I C K É  A U T O M A T Y ........................................................387
1. PLC autom aty  pro běžné ap l ik a c e ........................................................................................................389
2. PLC autom aty  firmy Rockwell A u to m a tio n ..................................................................................... 395

E L E K T R O N I C K É  V A Č K O V É  M E C H A N I S M Y .............................................................. 401
1. Základní pojm y a veličiny servopohonů elektronických v aček ..................................................403
2. Elektronické vačky  Y ask aw a ...................................................................................................................413
3. Konstrukční zpracování pohonů  Y askaw a do  katalogové řady elektronických

vaček V Ú T S ................................................................................................................................................. 421
4. V ývo jové trendy firmy Y a sk a w a ...........................................................................................................427

M E T O D I K A  A P L I K A C Í  E L E K T R O N I C K Ý C H  V A Č E K .......................................... 433
1. Zdv ihové  závislosti m echanism ů s e lektronickou vačkou ............................................................435
2. Polohová přesnost pohybových  funkcí elektronických vaček a metodika

m inim alizace po lohových c h y b ..............................................................................................................443
3. Využití superpozice  polohových da t  к  m inim alizaci polohových c h y b ...................................449



4. Kinetostatické řešení m echanism u s elektronickou vačkou a konstantním
pře v o d e m ........................................................................................................................................................455

5. Dynam ika elektronických vaček se servopohony Bosch Rexroth a B & R ...............................461

M O D E L O V Á N Í  A  D Y N A M I K A  M E C H A N I S M Ů  S
E L E K T R O N I C K O U  V A Č K O U ......................................................................................................4 6 7

1. Diskrétní dynam ický model e lektronické v a č k y ..............................................................................469
2. Reziduálni spektra m echanism ů s e lektronickou v a č k o u ..............................................................477
3. Superpozice zdvihové závislosti s korekční harm onickou f u n k c í ........................... 487
4. Aproxim ace periodické zdvihové závislosti Fourierovou řadou v aplikacích

m echanismů s elektronickou v a č k o u .................................................................................................... 495
5. Aproxim ace neperiodické zdvihové závislosti Fourierovou řadou v aplikacích

m echanism ů s elektronickou v a č k o u .................................................................................................... 503
6. M odely a regulace servopohonů .............................................................................................................515

P R O B L E M A T I K A  R U Š I V Ý C H  R E Z I D U Á L N Í C H  K M I T Ů  A
M E T O D Y  M I N I M A L I Z A C E ........................................................................................................... 5 23

1. Metody potlačení rušivých reziduálních k m i tů ................................................................................ 525
2. Úvod do vlnového ř í z e n í .......................................................................................................................... 535
3. Popis dynam ické soustavy vlnovým p řís tu p em ................................................................................ 541
4. Stabilita vlnového ř ízen í........................................................................................................................... 549
5. Vlastnosti vlnového řízení při aplikaci na  jedn o ro zm ěrn ý  s y s té m ............................................ 557
6. Vlnové řízení s více p o h o n y ....................................................................................................................567

R E A L I Z A C E  Z D V I H O V Ý C H  Z Á V I S L O S T Í  V  Ř Í D I C Í M  S Y S T É M U  
E L E K T R O N I C K É  V A Č K Y  Y A S K A W A ................................................................................ 5 75

1. Uživatelské funkce PLC realizující systém stavového s t ro je ......................................................577
2. Uživatelská funkce PLC realizující zdvihovou závislost pracovního členu

m echan ism u...................................................................................................................................................585
3. M onitorování kinematických veličin pohybových  fu n k c í ............................................................ 595
4. Vzdálená sp ráva ........................................................................................................................................... 605

R E A L I Z A C E  Z D V I H O V Ý C H  Z Á V I S L O S T Í  V  Ř Í D I C Í M  S Y S T É M U  
E L E K T R O N I C K É  V A Č K Y  S I E M E N S .....................................................................................611

1. HW  systému e lektronické vačky S iem en s ..........................................................................................613
2. SW  systému elektronické vačky S ie m e n s ..........................................................................................619
3. Programová struktura pohybových funkcí a m onitorování kinctostatických v e l i č in  627
4. Aplikace Klient-server pro ovládací panel W eintek

a řídicí systém Siem ens S im otion .......................................................................................................... 633

R E A L I Z A C E  Z D V I H O V Ý C H  Z Á V I S L O S T Í  V  Ř Í D I C Í M  S Y S T É M U  
E L E K T R O N I C K É  V A Č K Y  B & R .................................................................................................6 3 9

1. 11W (Komponenty) systém u elektronické vačky B & R .................................................................641
2. SW  systém u elektronické vačky B & R ................................................................................................649
3. Elektronická vačka a prostředky M atlab/Sim ulink v systém u B & R ........................................659

R E A L I Z A C E  Z D V I H O V Ý C H  Z Á V I S L O S T Í  V  Ř Í D I C Í M  S Y S T É M U
R E X ................................................................................................................................................................... 665

1. Řídicí systém Rex -  aplikace zdvihových záv is lo s t í .................................................................... 667



A P L I K A C E  E L E K T R O N I C K Ý C H  V A Č E K  V Ř Í D I C Í C H
S Y S T É M E C H  J E D N O Ú Č E L O V Ý C H  S T R O J Ů ................................................................ 6 77

1. K oncepce řídicího systém u brusky  radiálních vaček ........................................................................ 679
2. M etodika  zpracování nam ěřených dat kontury radiální vačky v řídicím systému

s t ro je ................................................................................................................................................................ 687
3. H W  prostředky měření kontury v a č k y ..................................................................................................693
4. Optická  kontrola kontury radiální v a č k y .............................................................................................. 701

S W  P R O S T Ř E D K Y  Ř E Š E N Í  M E C H A N I S M Ů  S  E L E K T R O N I C K O U  
V A Č K O U ....................................................................................................................................................... 707

1. Kinetostatická analýza elektronických v a č e k ......................................................................................709
2. Program  dim enzování pohonů N C  os jednoúčelových  obráběcích s t ro jů .................................719
3. M atem atický  model synchronního servom otoru  užitím expertních s y s té m ů .......................... 729
4. Prostředí M S E x c e l .......................................................................................................................................735
5. Program  G e o g e b ra ........................................................................................................................................ 741
6. Implem entace specifických zdvihových závislostí v e lektronických vačkách

Y askaw a .......................................................................................................................................................... 749

M Ě Ř E N Í  V Ý Z N A M N Ý C H  V E L I Č I N  M E C H A N I S M Ů  S 
E L E K T R O N I C K O U  V A Č K O U ......................................................................................................755

1. Sním ače a měřící řetězce к verifikaci významných ve lič in ............................................................757
2. M etodika měření kroutících m om entů  e lem entů  rotačních p o h y b ů ............................................763
3. Měřicí systém y im plem entované do problem atiky řízení p ohonů ................................................767

K O M B I N O V A N É  M E C H A T R O N I C K É  P O H O N Y  773

P A R A L E L N Í  K O N F I G U R A C E  K I N E M A T I C K É H O  Ř E T Ě Z C E ......................... 775
1. M echatronický diferenciální pohon - kinetostatické řešen í ......................................................... 777
2. M echatronický diferenciální pohon - a p l ik a c e .................................................................................785
3. M echatronický diferenciální pohon v kom binaci s převodovými m e c h a n ism y ................... 791
4. Pohon poddajné soustavy m echatronickým  diferenciálem ........................................................... 797

S É R I O V Á  K O N F I G U R A C E  K I N E M A T I C K É H O  Ř E T Ě Z C E ................................803
1. Kinetostatický model tkacího stroje C A M E L  pro výbčr vhodného pohonu a

zdvihové z á v is lo s t i .....................................................................................................................................805
2. N ávrh elektronické vačky pro pohon m an ip u lá to ru ......................................................................... 813


