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(g
Robati so naprave z vedimi prostosini
sestavijanje abjekiov. Ohbicajno imajo
irvedbe abstojetih robotov; (i
prostostnimi stopnjami; ()
| stoprijamii; (k), (1) splasno p

) paratel

obratujejo pod ratunainiskim nadzorom.

paraleino krmiljenje plosta
araleino krmiljenja robota

x)

mi stopnjami, ki sluZijo za pozicioniranje ali
dolofena stopno strojne inteligence in

(a) sploZni 6R robot; (b) - (h) karakteristicne
krmiljenje ravninskega robota s tremi

di & tremi prostosinimi

na




Mehanizmi za
spremembo hitrosti

ey

(i)

Metranizmi za spremembo hitrosti sluZijo za spremembo vrtilne hitrosti izstopnega
elementa pri' kanstantni vriilni hitrost vstopnega elementa mehanizma.

(a) stopnitasti ploScati jermenski prenosniki; (b) zobniki menjalniki; (c) krogli¢ni
mehanizem za brezstopenjsko reguiacijo vrtilne hitrosti; (d) - (f) konidni variatorji;
(g)'sfericni variatori; (h) toroidni variatori; (i) variatorji & klinastimi jerment;
(j) rogiens gonilo




Racunski

mehanizmi

Racunski mehanizmi sluZijo za opravilo doloéenih raunskih operaci.
(2) krogligni mehanizem za brezstopenjska regulacijo vrtilne hitrosti;

(b} multiplikator; (c), (d) seStevalni mehanizmi; (e) planetna gonila;
(f)-sin-cos'-mehanizmi; (g) zobniki poljubnih oblik; (h) krivuijni mehanizmi
posebnih-oblik .




Funkecijski
mehanizmi

e

(q)

Pri funkeijski mehanizmi se izstopni element giblje v funkcijski odvisnosti od gibanja
pognnskega elementa mehanizma y=f{x). (a) &tirizgibni mehanizem; (b) mehanizem
t:;arumetra; (C), (d) mehanizern merilca hitrosti; (e) mehanizem z vodilomn - generator
sin, cos Krivulje'pamika; (f) planstna gonila; (g) zobnlki poljubnih oblik




Transportni

mehanizmi
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Transportni mehanizmi sluFijo za koracni premik enega ali veé ohjekiov.

(a) stirizgibni mehanizem za pogon filma; (b) mehanizem z dvema pogonskima
gredema; (¢), (d) dvojni 3tirizgibni mehanizem; (e) zobnigko-ro&icni mehanizem;
(f) navojna-tuljava




Mehanizmi za tvorjenje

doloéene krivulne poti
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Mehanizmi za tvorjenje krivuljmih poti generirajo Zefjeno krivuljo gibanja dologene
tocke-elementa mehanizma. (a), (b), (d) Stirizgibni mehanizem; (c), (e), (f) generator]i
ravnih linij; (g) Sestzgibni mehanizem; (h) krivufjni mehanizem z dvojno odmicno
plagto; (i), () kopirni mehanizmi; (k) zobnisko-rotitni krivulji generator




Mchanizmi za tvorjenje
dologene krivuljne poti
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Kopirni mehanizem




Mehanizmi s
spremenljivimi gibalnimi
lastnostmi
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Ti mehanizmi sluZijo za kembiniran pogon elementov mehanizma (zaustavi-Cakaj,
zaustavi-vrni, zaustavi-naprej, ipd.). (a) mehanizmi z malte3kim krizem; (b) krivuljni
mehanizmi z-odmiéno plaéo; (¢) Etirizgibni mehanizem; (d), (e) veczgibni

mehanizmi; (1), (g) Stirizgibni mehanizmi z dodatnim elerentom na ojnici




Mehanizmi s spremenljivimi
oibalnimi lastnostmi

M'

2 - pogonska rocica
3 - vezni element

4 - nihajna rocica

5 - vezna rodica

6 - odgonska rocica




Drsni mehanizmi
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Drsni mehanizmi sluZijo za povezavo dveh ali ve& izmeniZnih naprav. (a) eliptiéni
drsnik; (b) zabniSki mehanizmi z zobnicami; (c) dvojni balni mehanizem; (d) vrvni
mehanizem; (e) hidraviiZni mehanizem; (f) zobniski pogoni ¢ poSevnim azobjem
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Sklopni in vezni
mehanizmi - mimobezni
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Mimobezni sklopni in vezni mehanizmi sluZijo za povezavo med elementi katerih
asi so mimobezne. (a) plocati jermenski prenosniki; (b) prostorski RCCR
mehanizem: (c) elastiéna gred; (d) hipoidni zobnigki prenosniki; () prostorski
RGGR mehanizem :




Sklopni in vezni
mehanizmi - sekajoci
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Sklopni in vezni mehanizmi sluZijo tudi za povezavo elementov katerih osi se sekajo.
(a) stoF&asti zobnitki prenosniki; (b) plo&&ati jermenski prenosniki; (c) kardanski
zglobi; (d) Etirizgibni mehanizem; (g) Clemens-ova sklopka; (f) Rouleaux-ova
sklopka: (g) prostorski RCCR mehanizem; (h) mehanizem konstantnega prenosa
vrtilne hitrosti -




Sklopni in veznl

mehanizmi - vzporedn1
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Vzporedni sklopni in vezni mehanizmi sluZijo za prenas gibanja med vzporednimi
elementi. (a) plos&ati jermenski prenosniki; (b) klinasti jermenskl prenosniki;

(c) verizni prenasniki; (d) - (f) zobnigki mehanizmi; (g) kardanski mehanizmi;

(h) Oldham-ova sklopka; (i) mehanizem konstantnega prenosa vrtilne hitrosti;

(j) &tirizgibni mehanizem; (k) elastiéne sklopke




Sklopnt i vezni
mehanizmi - aksialni
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Aksialni sklopni in vezni mehanizmi sluZijo za povezavo koaksialnih gredi.
(a) toga sklopka; (b) kolutna toga sklopka; (c) diskasta torna sklopka;

(d) konusna torma sklopka; () lamelna sklopka

{e)




Povratni
mechanizmi
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(c) (d}

Povratni mehanizmi omogodajo spremembo smeri vrienja izstopnih gredi;
(a) reverzibilni osnavni pogonski elementi; (b) reverzibilni zobnidki pogoni;
(c) reverzibilni jermenski pogoni; (d), (g) menjalniki;




[zmenicni
mechanizmi 11
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Oscilacijski mehanizmi 1. (a) dvajni zabniZki batni mehanizem; (b) - (c) drsni ra&icni
mehanizmi, (d) Stirizgibni batni mehanizem; (e) mehanizem s spremenljivim hodom
bata; (f) batni mehanizem z zobniskim pogonom







lzmenicni
mchanizmi I
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Izmeni€ni mehanizmi se uporabljajo za izmeniéno gibanje elementa mehanizma
vzdolZ ravne osi. (@) batni mehanizem; (b) izmeni&ni mehanizem z vodilom:

(c) preklopni mehanizem:; (d) dvovrstni motor: (e} V motor; (f) dvatakini motor;
(g) zabniski motor; (h) Atkinson-ov plinski motar; (i) idealni radialni motor:

() prakticni radialni motor, (k) Nordberg-ov zobnigki radialni motor; (1) Nordberg-
ov ro¢iéni radialni motor




[zmeniéni mehanizmi
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Razmerje ¢asa delovnega
in povratnega giba:

_ tas delovnega giba

tas povratnega giba
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(b)
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Oscilacijski mehanizmi s prostorskimi elementi. (a) prostorska vodilo:
(b) prostorski &tirizgibni mehanizem; (c) prostorski RGGR mehanizem:
(d) prostorski RCCC mehanizem; (e) prostorski RRGRR mehanizem:
(f) prostorski RRGC mehamzem




Oscilacyski
mehanizmi |
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Oscilacijski mehanizmi skrbijo za nihanje izstopnega elementa za dolofen
kot. (a) slirizgibni mehanizem; (b) Sestzgibni mehanizem; (c) Seslzgibni
mehanizem z vedilom; (d) oscilacijski mehanizem z hitrim povratnim gibom;
{e) krivuljni mehanizem z odmicno ploico; (f) prostorski krivuljni mehanizem:;
(g}, (h) mehanizmi z zabata letvijo; (i) batni mehanizem;

(1) mehanizem dviga Zlice buldoZerja; (k) sedemzgibni mehanizem za
krmiljenje ventila




Intervalni mehanizmi

, (a) zobniski mehanizem
il (b) mehanizem z maltegkim krizem
(c) ro€iéni mehanizem

"

2 - pogonski element
3 - vezni element - ojnica
4 - odgonski element




Intervalni
mchanizmi
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Intervalni mehanizmi se uporabljajo za intervalni pomik elementov mehanizma.
(a) - (c) mehanizmi z maltes$kim krizern; (d) Stirizgibni mehanizem za
enakomerna gibanje; (e) pedajalno-zaporni mehanizem; (f) torni podajalni
mehanizem; (g) prostorski krivulini mehanizem; (h) intervalni mehanizem s
gapi; (i} deliini mehanizem




Impulzni
mehanizmi
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(i

Impuizni mehanizmi se uporabljajo za postopno spro&anje potencialne ,
energije. (a) pedalo; (b) - (e) dvojni impulzni mehanizem; (f) impulzni cilinder:
(g) dvajni trirogiéni impulzni mehanizem za stolpne ure; (h) - (j) urni impulzni

mehanizmi; (k) impulzni mehanizem za zagotavljanje enakega momenta pri
odvitju vzmeti




Zaporni in impulzn
mehanizmi

1 - izhadiste mehanizmov
2 - pogonski element
3 - odgonski element




Zaporni mehanizmi
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Zaporne mehanizme uporabljamo za podajanje ali d réanje doloenega strojnega
elernenta. (a) pedajalno-zaporni mehanizem; (b) povratni zaporni mehanizem:
(c) krivulini zaporni mehanizem: (d) zaporni mehanizem s kroglico in vzmetjo;

(e} preklopni zapomni mehanizem: (f), (g) enosmerna sklapke; (h) - (j) zatici




Pozicijski
mehanizmi

(i) 141 [}

{a]

Pozicijski mehanizmi zagotavljajo natanen poloZaj elementa mehanizma
po razbremenitvi. {a) - (f) samocentrirni linijski mehanizmi z vzmetmi;

(g) - (n) samacentrimi kotni mehanizmi; (o) utarno centriranje




Pritrdilnm
mehanizmi
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Pritrdilni mehanizmi sluZijo za pritrfjevanje razliénih stvari in za povecanje sile.
(a), (b), (&) vijatni pritrdilni mehanizmi; (c), (), (g) krivuljni pritrdilnl mehanizmi;
(d), (@) dvojni krivuljni pritrdilni mehanizem; (h) zagozdni mehanizmi; (i} - (n)
preklopni pritrdilni mehanizmi; (0) konusni mehanizem; (p) vzvodovje lomilca




Mehanizmi za fino
nastavljanje 11

a@ fal

(b}

Mehanizmi za fino nastavijanje gibajoé&ih se mehanizmav se uporabljajo za
nastavljanje gibanja elemenlov mehanizma medtem, ko mehanizem
obratuje. (a) diferencialna gonila; (b) planetna gonila; (¢) vzvodovie za
nastavljanje hoda bata; (d) mehanizem za nastavljanje kota rocice;

() krogli€ni mehanizem za brezstopenjsko spreminjanje hitrosti vrtenja:

() mehanizem za nastavijanje vrti&¢a &tirizgibnega rocicnega mehanizma,




Mehanizmi za fino
nastavljanje I
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Mehanizmi za fino nastavijanje se uporabljajo 7a za%otgvlianje majhnega

natancnega pormika med dvema elementoma. (ka}, (b) vijacni mehanizmi;

(c), (d) dilerencialni vijaki; (&), (f) diferencialni skripec; (g), (h) polZasta - vijasni
mehanizmi; (?. (), (k) vzvodovje; (I) vija&no vzvodovje za nastavljanje kotnega
pomika; (m), (n) ekscentriéne rodice - gredi; (o) zagozde; {p) valna gonila




Linearnt mehanizmi
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Lineami mehanizmi se uporabljajo za zagotavijanje linjskega pomika med
dvemna elementoma. (a) vijaéni mehanizem; (b) vijaéni mehanizem z nepomicno
matico; (c) vijaZni mehanizem z nepomicnim vijakom; (d) enostranski hidraviiéni
cilinder; (e) dvostranski hidravlicni cilinder; (f) teleskopski hidravliéni cilinder;

(g) dvostranski hidravliZni cilinder za pozicioniranje; (h) plavajodi dvostranski
hidravlini cilinder za pozicioniranje
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1 - izhodi&&e mehanizma
2 - pogonski element
3,4 - vezni in odgonski element

Linearni mehanizmi
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diferencialni vijak - pomik odgonskega elementa pri enem
obratu kolesa ugotovimo glede na korak vzpona vijacnic






