Priklady nékterych mechanickych vazeb?

1. Ctyityéové spojeni:

e Ctyfty&ové spojeni b&zné pouzivané ve FRC se &asto pouziva k ovladani nebo pohybu
specifického mechanismu robota.

e Toto spojeni se sklada ze &tyf tyCi: dvou pevnych a dvou pohyblivych. Tyto tyCe mohou
mit rizné délky a rizné upevnovaci body.

e Napriklad pfi navrhovani zvedaciho mechanismu Ize pouZzit tyftyCové pfipojeni. Jedna
hadl je drzena v pevném bodé, zatimco ostatni ty€e se mohou pohybovat a zvedat
konkrétni pfedmét.






2. Tahlo jezdce-kliky:

e Tahlo jezdce-klika je mechanismus, ktery pfevadi rotacni pohyb na linearni pohyb nebo
zpétny chod.

e Ve FRC se tento typ pfipojeni ¢asto pouziva v pistovych motorech nebo pfi konstrukci
robotickych ramen, ktera pohybuji specifickym mechanismem tam a zpét.

e Napfiklad pfi konstrukci pistového motoru prevadi klika svij rotacni pohyb na vratny

pohyb pistu.
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3. Paralelni propojeni:

Paralelni pfipojeni jsou mechanismy pouzivané k udrzeni pohybu v pevné roviné.

Ve FRC se tento typ spojeni ¢asto pouziva pfi navrhu robotickych ramen nebo

vytahovych systému. Diky tomu muze robot zlstat v urcité vySce nebo poloze nehybny.
e Napfiklad pfi navrhovani vytahového mechanismu zajistuji paralelni pfipojeni, ze

zatizeni zUstane konstantni v urcité vySce.



A parallel linkage

4. Sféricka vazba:

Globalni spojeni jsou mechanismy pouzivané k umoznéni slozitych a flexibilnich pohybu.
Ve FRC se tato spojeni ¢asto pouzivaiji pfi konstrukci robotickych manipulatorti nebo
pohyblivych plosin. To umozriuje robotu pohybovat se kolem vice os.

e Napriklad pfi konstrukci ramene robota zajistuji kulové spoje rotacni pohyb kolem vice
0s.

5. Planarni spojeni:



Rovinné spoje jsou mechanismy pouzivané k omezeni pohybu na urcitou rovinu.
Ve FRC se tyto spoje ¢asto pouzivaji pfi navrhu robotickych ramen nebo pantl. To
umozniuje robotovi pohybovat se v urcité roviné.

e Napfiklad pfi navrhovani ramene robota umoZzriuji rovinné spoje rameni pohybovat se po
urcité trajektorii.




