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Abstract

With the constraint equations can be difined the position of the members or parts of a mechanism lying in
any space or plan. The kinematic pairs of the equation systems are composed of general validity constraint
equations , by which the focal points positions and directions of the main axes of inertia of each members of
a lever mechanism can be determined. The needle and threadmover mechanism is made up of frame, main
axes , crank , needle, and threadmover .The parts of the mechanism are moving in a parallel plane with an
elected XOY plane which turn around the OI_* Zl_* axis perpendicular to the plane XOY.
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Osszefoglalas

A kényszeregyenletek segitségével meghatarozhatd barmely térben vagy sikban fekvé mechanizmus tagjai-
nak pozicidja. A kinematikai parokra felirt egyenletrendszerek olyan altalanos érvényii kényszeregyenletek-
bol tevddnek Ossze, amelyekkel barmely karos mechanizmust alkotd tagok stlypontjainak helyzetei és tehe-
tetlenségi fotengelyeinek irdnyai meghatdrozhatok. A tii- és cérnardngatd mechanizmus egy géptdrzsbol,
fétengelybol, hajtokarbol, tliradbol, cérnarangatobol és egy lengdkarbol tevddik dssze.

A mechanizmus tagjai egy valasztott XOY sikkal parhuzamos sikokban mozognak amelynek sikmozgast
végzd tagjai az XOY sikra merdleges Oz tengelyek koriil fordulnak el.

Kulesszavak: kinematikai parok, kotottségek, kényszeregyenletek, tehetetlenségi fotengelyek

1. Tii- és cé . . hani hasznalunk [1]. Az egymashoz kapcsolodo
- Tu- és cérnarangato mechaniz- tagok sorrendjét a géptorzstdl szamoztuk,

mus poziciojanak meghataroza-  szerint a géptorzs (1), a fétengely (2), a
sa hajtokar (3), a tirdd (4), a cérnarangato (5)
A pozicidk meghatarozasara a gép tor- és a lengdkar (6) szdmozast kapott.
zséhez rogzitett segédkoordinata-rendszert
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1. abra. 4 tiirud és cérnarangaté mechanizmusa

1.1. Az dllandék meghatarozasa: a se-
gédrendszer helyzeteinek megha-
tarozasa a kozponti tehetelenségi
fétengelyekhez képest

1.1.1. Géptorzs-1

A géptorzson valasztott segédrendszer
origoja a tirad szimmetriatengelyének a
varrogép asztalaval vald talalkozasi pontja-
ban van (2. abra).

A tehetetlenségi nyomatékok értékei €s

a f8tengelyek iranytényezdit tartalmazo 4,

matrix a géptorzs sulypontjaba helyezett
segédrendszerben van meghatarozva.

2. abra. A géptorzson valasztott segédrendszer
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Adataink ¢és egyenleteink a [2] és [3]-as
kutatasi eredményeinkre alapoznak:

0.999277 —-0.037452  0.006551

4,=| 0.037575  0.999097 -0.019832 |(1)
-0.005802  0.020064  0.999782

A géptorzs sulypontja ehhez a koordina-
ta-rendszerhez viszonyitva van meghata-
rozva.

67.133

G, =| l.651

-212.14

107 (m) &

A géptdrzson valasztott 01*2 pont egy-
beesik a fotengely furatanak tengelyvonala-
val, a koordinatai pedig a géptorzshoz rog-
zitett segédrendszerben vannak megadva.

170
O,-| 0
-212.14

107 (m)
3)

Az 1, helyzetvektor a géptorzs stly-

pontjajahoz viszonyitott 01*2 pont koordi-

natait fejezi ki a géptorzs sulypontjaba he-
lyezett segédrendszerben.

’”12201*2_G1 @

Az 1,1 helyzetvektor az Oy, pont ko-

ordinatait fejezi ki a géptdrzs sulypontjaba
helyezett kozponti tehetetlenségi fétenge-
lyek koordinata-rendszeréhez viszonyitva.

T
rl=A4 -r
12 112 (5)

cosa, cosp cosy,
- 0 0 0
., =|cosa3; cosBy cosyy,

11 0 0 0
cosag, cos | cosys,

(©)




crer

ahol T az 0;X;Y[*Zi* segédrend-
11
szer iranytényez8i a G,X.Y.Z. kozponti

tehetetlenségi fotengely koordinata-

rendszeréhez viszonyitva.

Az 1, helyzetvektor az O,, pont ko-
ordinatait fejezi ki a géptdrzs sulypontjaba
helyezett segédrendszerben.

N4 = 01*4 -G
! (7)
A géptdrzson valasztott 01*4 pont egy-

beesik a géptorzs segédrendszerének origo-
javal, és rajta van a tiirad szimmetria tenge-
lyén is.

o, =|0

0 (8)

A géptdrzson valasztott 01*6 pont a len-
gokaron felvett segédrendszer origdjanak
koordinatait fejezi ki a géptorzs segédrend-
szerében.

196.27
Oy -| 189 |-107
-9.5

3

©)

Az 1 helyzetvektor az O], pont koor-
dinatait fejezi ki a géptorzs sulypontjaba
helyezett segédrendszerben.

hs = Ol _Gl (10)

3. abra. Fétengely

0
0;, = 0
—184.64

(m)
(11)
A mechanizmus fétengelyén valasztott

02*1 pontjara felirhato a G, silypontba

helyezett segédrendszerhez viszonyitott
helyzetvektor.
1y =0, =G, (12)

A tehetetlenségi fétengelyek iranyté-
nyezOi a (2) fétengelyen felvett segédrend-

szerhez viszonyitva az A4, matrixban van

Osszefoglalva.
0.9779914 ~0.20863185  —2.35850203-10"
4,=| 020863484 0.97799299 1.09900472 107
2.07731107-107  —1.56688287-10™ 0.99999661
(13)

A tengely stlypontja a fétengelyen fel-
vett segédrendszerhez viszonyitva.

-0.471
0.248
-210.49

G, = 107 (m) (14)

A f6tengelyt a (3) hajtokarral egy forgd-
csuklo kapcsolja 0ssze. Az O; pont koor-

dinatait a (2) fétengely sulypontjaba helye-
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zett segédrendszerben az 7, helyzetvektor
adja meg.
3

13 =0y -G, (15)

A forgdcsukld tengelyvonalan valasztott
0;5 pont a mechanizmus miikodése koz-
ben egybeesik a cérnarangatd alsod furatan
valasztott 0;2 ponttal, amely a cérnaranga-

ton felvett segédrendszer origojaban van.

13.85

(16)

Az O, pont koordinatait a (2) fotengely
sulypontjaba helyezett segédrendszerben az
7, helyzetvektor adja meg.

Fys = 0;5 - Gz (17)
1.1.3. Hajtokar-3

A fétengelyhez kapcsolodo hajtokar fel-
sO furatanak tengelyvonalan felvett segéd-
rendszerhez viszonyitott sulypont koordina-
tai.

-22.719
G, = 0 (mm)
—4.294

(18)

3. abra. Hajtokar
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A segédrendszer origdjaval egybeesd
03*2 pont koordinataja a hajtokar sulypont-
jaba helyezett segédrendszerhez viszonyitva
(G, ), amelynek értékei az r;, helyzetvek-

tor koordinatai, azaz:

22.719
O,=nr,= 0

4.294 (19)

A hajtokar als6 furatanak tengelyvona-
lan felvett 03*4 pont koordinatai a hajtokar
segédrendszeréhez viszonyitva. A pont
egybeesik a tlirad csapjan felvett 0:3 pont-

tal.

(20)
Az 1, helyzetvektor, a hajtokar suly-
O;, koordinatait
fejezi ki a hajtokar sulypontjaba helyezett
segédrendszerben.

.
1y =05 =G,

pontjadhoz  viszonyitott

21)
1.1.4. Tiirid-4

4. abra. Tiirud




crer

A trad csapjanak tengelyvonalan fel-
vett O,; pont koordinatai miikddés kdzben

egybeesik a hajtokaron felvett 03* 4 ponttal.

0
OZ3= 0 (mm)

~ 22)

A O, pont koordinatéit a tiirad suly-
pontjaba helyezett segédrendszerben az 7,

vektor hatarozza meg.

-0, -G, (23)
Alkotoit a kozponti tehetetlenségi {6-
tengelyek koordinata-rendszerében az r, 1
adja meg.
T
1 l=A4 LTy

24)

A tehetetlenségi fétengelyek iranyté-
nyezOi a tiradon felvett segédrendszerhez
viszonyitva:

09922637 246699033 0.03924455

A, =| 251876609-10° 099996  —1.26893468-10"
003924055 1.36652692-10°  0.99922837

(25)

1.1.5. Cérnardngatd-5

R

5. abra. Cérnarangato

A fétengelyhez kapcsolodd cérnaranga-
to als6é furatanak tengelyvonalan felvett

segédrendszerhez  viszonyitott  stilypont
koordinatai a kovetkezok:
14.918
Gs =| -3.935 |- (mm)
—2.28
(26)

Az 13,1 helyzetvektor az O, pont ér-

tékeit fejezi ki a cérnarangatd kdzponti te-

hetetlenségi  fétengelyeinek  koordinata-
rendszerében.
T
}/‘521 = A5 7"5

2 27)
A cérnarangat6 fels6 furatanak tengely-
vonalan felvett 0;6 pont koordinatai a cér-

narangat6 segédrendszeréhez viszonyitva:

25.06

(28)
Az 1, helyzetvektor a cérnarangato

stlypontjahoz viszonyitott 05*6 pont koor-

dinatait fejezi ki a cérnarangatd segédrend-
szerében.

Ts6 =O;6 -G; (29)

A kozponti tehetetlenségi fotengelyek
iranytényez6i a cérnarangaton felvett segéd-
rendszerhez viszonyitva:

0.927239  0.35986  —0.10358
A =| —0.35276  0.932215  0.080943
0.125651 -0.038422 0.99133

(30)

Az 1y, helyzetvektor alkotoit a kdzpon-

ti tehetetlenségi koordinata-rendszerben:
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T
1”56[:A5 T (31)

1.1.6. Lengdkar-6

A kozponti tehetetlenségi fotengelyei-
nek irdnytényezdi a lengdkaron felvett se-
gédrendszerben:

0.998187 —0.020493 0.056597
A, =1 0.025574  0.995562 —0.090562
—0.05449 0.091846  0.994281
(32)

6. abra. Lengdkar

A lengdkar tengelyvonalan felvett 0;5

pont koordinatadi a segédrendszeréhez vi-
szonyitva, amely egybeesik a cérnarangaton

felvett O}, ponttal.

29.32

(33)

A lengdkar sulypontja, a lengdkaron
felvett segédrendszerhez viszonyitva:

184

11.222
1.093
-9.288

G, = 107 (m)

(34)

Az 75 helyzetvektor az O, pont koor-
dinatait hatdrozza meg a lengdkar stulypont-
jaba helyezett segédrendszerben.

ris = Ogs — G (35)

A O;l pont egybeesik a lengdkar se-

gédrendszerének origojaval. A Ogl pont

koordinatai a lengdkar stlypontjaba helye-
zett segédrendszerben:

7o = O — G (36)
2. Afiiggvények és a kezdeti érté-
kek meghatarozasa

A fliggvények a tagok tehetetlenségi
fotengeleinek iranytényezoi a géptdrzshdz
rogzitett segédrendszerhez  viszonyitva,
azaz az Euler-szogekkel kifejezett forgato-
matrixok valtozo tagjai. A kezdeti értékeket
hozzéavetblegesen ranézésre hatarozuk meg.
Az egy szabadsagfoku mechanizmus vezetd

*
paramétere a ¥/, , amely a fétengely segéd-
rendszerének a rogzitett rendszerhez viszo-

nyitott OZ tengely koriili elfordulasat je-
lenti.

3. A kényszeregyenletek rendszer-
be foglalasa

A tagokat 0sszekotd csuklok mind 6tod-
osztalyunak tekinthet6k, amelyek térme-
chanizmus esetén egyenként 6t kényszer-
egyenlettel vannak meghatarozva.

Térmechanizmusként targyalt
fekvo hajtomi kényszeregyenletei:

sikban




crer

XGl4+x12:0110+12-0210+212:0310—
XG2-x21a12yn bh o) —y21P12ynbr ) |=0
~221712(y2,0)

(37)
YG1+x12-f110+y12-$210+212- 8310~
YG2-x21a22(w2 00 o) —y21B22(p2 00 ) | =0
-221722(y2.60)

(38)
ZG14x12:7110+y12-7210+212-310—
ZG2-x21a32(0h dp) -y21:532(6h ) | =0
-22132(62)

(39)
bI31=(a12(y, 0, ) 1120+ F12(1, 6, 6, ) 220 +

+712(y,6,)-7320) =0

(40)

b231-(a22(y, 0, 6,) 7120+ 522(v, 6, ¢, ) 7220
+722(1,6,)7320) =0

(41)
XG2+x23-a12(y2 1 )+y23-/f12(wz,92,¢2)+
+223.712(p 02 )-XG3..~(x32.a13(y3 63 43 )+ | = 0
+y32.B13(v3,05.43)+232713(v3 65 ))

(42)

YG2+x23a22(y2 00 4 43238222, 00 0 )+

+223y22(y 05 }-YG3..~(x32023(y3 5,43 )+ | = 0
+332:823(y3,63 43 )+232:723(y3.63))

(43)

ZG2+x23-a32(0y ¢ )+y23-B32(02 42 )+
+223.32(02)-2G3..~(x32:a33(03 43 )+ | = 0
+32:833(03 43 )+232:733(63))

(44)
12y, 00 4 )-7120+B12( 2 0 ¢ )7 220+
+712(p2,60 )7320..+—(13(w3 03 43 } 7130+ | = 0
+B13(w3 03 43 ) 7230+713(13 63 ) 7330)

45)
a22(y2,0 92 ) 7120+ 8222 65 g )220+
+722( 2,00 ) 7320..4~ 233,03 43} 7130+ | = 0
+B23(y3 03 43 7230+ 233,603 )7330)

(46)
XG3+x34al Y 3 03 g3} +y34 B3 u3 05 )+
+2MAY 3 0| A XGAxA3cld ya Oy )+ | =0
+43 814y O gy | +2 43713 v )

(47)

YG3+x34a2yr3 05 43 )+v34 23 303,43+
+23472(y3,0 ) YGA+x43a24ya O4 )+ | =0
{+y43~ﬂ24(V/4,6’4,¢4)+Z43~VZS(VI4,94))
(48)
ZG3+x34-a33(03 43 )+ y34-833(03 43 )+
+234y33(63) ~(ZGA+x43-a34(04 $4 )+ | = 0

+y43-B34(04 g4 )+243734(04))

49)

+713(y73,03 ) 7330..~( a14(y4 04 ¢4 ) 7140+ | = 0

a1 3(y3,63 43 ) 7130+ 8133 05 43 )-7230+
+ 144,64, 4 72404714174 04 7340)

(50)
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a23(y3,63,3):7130+823 3,03 3 230+
+723(y3,03 7330~ 24 w4, O iy} 7140+ | = 0
+B24 w4, O iy ) 7 240+ 244,04 :7340)

(51)
XG+xAl-oddyia O ga | +y41- P14y, 04 iy ) +
+241714 4 04) +arbl14yg O gy ) XGl+
+x14a110+y14.0210+2140310)

Il
(e}

(52)
YGA-xAL- 24 yia O gy +941: 824 i, O iy |+
+241y24ya O4) ~(YGHx14 110+ =0
+144210+z14 3310)

ZGA+xA1-a34( 604 dy ) +y41-B34( 04 gy J+
+241y34(6) ~(ZGlx14-y110+ =0
+144210+214310)

(54)
cl4{y Oy ) - 140+ 514 iy O - 2240+
+714 4, 04 o340-b111=0

35
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a24{ya O ) - 0140+ 24 yig Gy ) - 240 +

24 y4, 0434021 1=0

(56)
4. Kovetkeztetések

A dolgozat célja az alapelv részletes le-
irasa és gyakorlati alkalmazasainak széles-
korti ismertetése. Az eddig ismert modsze-
rek koziil a dolgozatban leirt kényszer-
egyenletek modszerével lehet a legkony-
nyebben, leggyorsabban és legpontosabban
meghatarozni a térmechanizmusok pozicio-
jat..
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