Zvacsovanie posunuti
v mikromechatronickych

sustavach (2)

3. Zvacsovacie mechanizmy
s deformaénymi ¢lenmi

Na zvicéSovanie malych posunuti sa pouzivajd aj rozne deformac-
né prvky, napr. v podobe perforovaného pasika (obr. 10a), ktory je
skriteny (obr. 10b) a tahany v nazna¢enom smere pohybu (nata-
hovania). Tym dochadza k jeho skricaniu alebo rozkricaniu a po-
hybu rucicky. Tymto spésobom mozno zvacsit malé posunutia po-
merne presne (priklad aplikdcie — mikrokitor na meranie
geometrickych odchylok) a bez véle. [5]
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Obr.10 Zviacsovanie posunuti s deformaénym prvkom [5]

Pruzné ohybné pasiky, resp. drétiky mozno pouzit podla obr. 11
na zvacSovanie malych posunuti. Ak sa konce pasika posunud
o dizku ALp/2 a ak je stred drotika A tahany pruZinou v naznade-
nom smere, ohybny pasik sa prehne (naznaéené ¢iarkovanou ¢ia-
rou) a bod A sa posunie o hodnotu yp do bodu A’. Pre prevodovy
pomer plati vztah:
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Podobny spbsob zvicsovania je naznaceny na obr. 12. Pozostdva
z dvoch nosnikov a z dvoch drotov z materidlu SMA s tvarovou
pamitou (angl. shape memory alloy). Tym, ze aktivované SMA
droty kontrahujud, nosniky sa k sebe priblizujd. Prevodovy pomer
je dany pomerom zmeny vzdialenosti nosnikov a zmeny dizky
SMA drétov:
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Obr.11 Zviacsovanie pohybov pomocou pruzného
ohybného pasika [5]
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Obr.12 Zjednodusena schéma zviac¢sovania malych posunuti
pomocou drétikov z materialu SMA [6]
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Zvicsenie je teda inverzne proporciondlne k sin Z.
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4. Ozubené prevody a trecie prevody
na zvacésovanie posunuti

Na zvicsenie posunuti sa pouziva kombindacia paky a ozubeného

prevodu (obr. 13). Nevyhodou tohto mechanizmu je existencia zu-

bovej vole, ktord v miniaturizovanych sdstavich moze sposobit
cely rad problémov. Daliou moZnostou je
pouzitie trecieho prevodu (obr. 14), pri-
¢om pri tomto type prevodu je urdite rizi-
ko preklzavania.

1 - rucicka, 2 — valéek, 3 — pruzina,
4 — pevna Cast, 5 — pohybliva Cast

Obr.13 Vyuzitie ozubenych
prevodov v zvic¢sovacich
sustavach [5]

Obr.14 Zvacésovacia sistava
s trecim prevodom [5]

5. Hydraulické zvac¢sovacie sustavy

Vhodnym rieSenim zvic¢Sovacej sustavy je pouzitie elastickych
médii (guma) vo forme komory a tekutin, ako su olej a voda, kto-
ré sa spravaji ako nestlacitelné a st preto vhodné pre aplikaciu
vo zvicSovacich sudstavach, vyuzivajicich hydraulické principy
(obr. 15). [2]

Pre objem ¥ nestlacitelnej tekutiny plati:

V=4 -x=4,x,

Predpoklad kons$tantného vnitorného tlaku v komore je zakla-
dom teoretického opisu transformaécie sily a posunutia v jednodu-
chej forme ako pomeru vstupnej plochy 4, a vystupnej plochy 4.
Vyhodou pouzitia tekutin namiesto pruzinovych kibov a poddaj-
nych clenov je vicsia flexibilita pri navrhu geometrie komory
a nizke straty (sposobené defor-
maciou S$truktdry). Avsak vaz-
nym problémom je utesnenie
komory proti uniku tekutiny
z komory. Dynamické spravanie
takejto hydraulickej zvicSovacej
sustavy je v podstate uréené Ca-
som potrebnym na prechod zvu-
kovej vlny cez transportné mé-
dium (tekutinu). Tento ¢as zavisi
od velkosti hydraulickej komory
a rychlosti zvuku v transport-
nom médiu [2].
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Obr.15 Hydraulicka
zvicésovacia sistava [2]
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Vo v§eobecnosti sa aplikdciou zvidcSovacej sistavy so zvicSovanim
posunutia v tom istom ¢ase proporciondlne zniZi sila, a preto sa
tuhost akéného Clena znizi. Predpoklada sa, ze tuhost hydraulic-
kej komory s tekutinou je kvazi nekonecn4, a preto sa straty spo-
sobené deforméciou transportného média mozu zanedbat. Vztah
medzi parametrami na primérnej a sekundarnej strane hydraulic-
kej sustavy je dany [2]:

sila na sekundarnej strane sustavy:

Fypg = Frrv
“ &)

posunutie na sekundarne;j strane sustavy:

XsEx = Ay XprIM (6)
kde a, - prevodovy pomer sistavy
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