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Inverzne Krivulje - raziskava dveh mehanizmov inverzorjev
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Raziskovalno podroc¢je, ki ga obravnava pric¢ujoci ¢lanek, so mehanizmi za generiranje inverznih krivulj.

Mehanizmi inverzorji se uporabljajo v sistemih za dvigovanje in spuscanje, transportnih trakovih, obdelovalnih
strojih, vzmetenju elektri¢nih koles, hodecih in plezajocih robotih, mehanizmih za generiranje krivulj, prijemalnih
rokah, v kineti¢ni svetlobni umetnosti in pri drugih industrijskih mehanizmih. Mehanizmi inverzorji za to¢no
vodenje po premocrtnih ali kroznih poteh imajo to prednost, da nimajo vodil v obmocju generiranih krivulj.

Zgodovinsko znanje na podro¢ju mehanizmov in strojegradnje je neizcrpen vir navdiha za nove tehnic¢ne
izume.

Vse vecje zanimanje za mehanizme inverzorje nas je motiviralo, da smo se lotili tega podrocja in predlagali
variante mehanizmov na podlagi Artobolevskyjevega inverzorja v pogojih blokiranja zaradi pomanjkanja novejsih
aplikacij inverzorjev, ki bi risali druge krivulje kot premice. Artobolevskyjev inverzor je bil ustvarjen po modelu
Crawfordovega inverzorja.

Crawfordov inverzor je bil najprej strukturno in kinemati¢no analiziran s programom ADAMS® za dolocene
dimenzije. Dolocene so bile vrsne vrednosti hitrosti in pospeskov sledilne tocke na inverzni krivulji. Te vrednosti
so primerne za hitro premikanje objekta v dani polozaj oz. umikanje iz njega. Mozna je tudi optimizacija za
koordiniranje ¢asa delovanja.

S programom ADAMS® sta bili opravljeni kinemati¢na analiza in simulacija Stirih inverzorjev, izpeljanih
iz Artobolevskyjevega mehanizma, ki risejo razli¢ne zacetne krivulje (kroznico, premico, elipso in Arhimedovo
spiralo). Zapisali smo enacbe za raCunanje polozaja tock, potrebnih za realizacijo geometrijskega modela v
programu ADAMS® s pomoc¢jo metode vektorskih kontur, formule za razdaljo med dvema tockama in specificne
enacbe inverznih krivulj. Inverzne krivulje so bile generirane za omejene delovne pogoje zaradi geometrijskih
dimenzij in kinemati¢nih parametrov. Za vse predlagane modele je bila privzeta specificna geometrija.
Predstavljeni so vzroki za blokiranje mehanizmov med delovanjem in pogoji za njihovo odpravo. Do blokade je
v vseh primerih prislo zaradi sekanja med direktno krivuljo in krozno trajektorijo, ki jo opisuje tocka elementa
z vrtilnim gibanjem s konstantnim 90-stopinjskim kotom. Pri direktni krivulji v obliki Arhimedove spirale se
je blokiranju mogoce izogniti tako s prilagoditvijo geometrije mehanizma kakor tudi s spremembo parametrov
gibanja motorjev. Pridobljene so bile zvezne funkcije hitrosti in pospesevanja.

Poudariti je treba, da so bili ustvarjeni pogoji za celovito Studijo gibanja mehanizmov inverzorjev, vkljucno
s Studijo dinamike. Ob upoStevanju vse ve€jega zanimanja raziskovalcev za razvoj aplikacij z mehanizmi
inverzorji ter za povecanje nabora ravninskih in prostorskih mehanizmov se izkazuje potreba po ustvarjanju novih
mehanizmov, podobnih mehanizmom iz pri¢ujocega ¢lanka, ter po analizi njihovega delovanja.
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