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Ivadas

Remiantis [1-3, 5], rolamaito tipo mechaniz-
mas (RTM) — tikslus mechanizmas, kurio elementai
juda vienas kito atzvilgiu neslysdami (1 pav.).

o LA

1 pav. Juostinio ritininio Rolamaito tipo mechaniz-
mo schema: 1 — lanksti juosta; 2, 3 — ritinélis; 4, 5,
z,, z, — kreipiantysis pavirSius

Straipsnio [4] autoriai nurodo, kad ritinéliai
slysta esant tam tikriems mechanizmo parametrams,
nors §io reiskinio teoriskai nepagrindzia.

Labai svarbi RTM kinematinio tikslumo tyri-
my grandis yra struktiiriniy ry$iy ir jy poveikio i kine-
matinj tiksluma nustatymas. Siame aspekte ypa¢ rei-
kia atkreipti démesi i kontaktini RTM elementy saly-
ti. Klasikiné RTM konstrukcija turi tris kontaktines
zonas, t. y. rySiy persipildomuma, o tai aiskiai truk-
do analizuoti mechanizmo parametry sarysi [1, 2].

Netgi idealiomis prielaidomis (tokiomis kaip
RTM juostos absoliutus lankstumas ir netagsumas, ri-
tinéliy ir kreipianciyjuy absoliutus kietumas, grynoji
Kulono trintis) uzduota geometrija ir juostos jtempi-
mu jos galuose negalima vienareik§miai nustatyti
juostos, gulincios ant ritinélio, {tempima. Paprasciau-
sias duoto uzdavinio sprendimo variantas yra Oilerio
formulés taikymas trinties jégos tarp skriemulio ir
lankscios grandies, kaip lankstaus rySio galy itempi-
mo, trinties koeficiento ir gaubimo kampo funkcijos
nustatymui.

RTM atvejis yra sudétingesnis ir pilna juostos
itempimo epilira visame juostos ilgyje gali turéti ne
tik IGizius, bet ir Suolius taskuose, kuriuose juosta su-
spausta tarp kity RTM elementy. Be to, rySium su
kontaktiniais salyCiais RTM turi ,,atminti®, t. y. kuri
laika tarp kontaktiniy zony uz gaubimo kampo islie-
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ka itempimai, priklausomai nuo ritin¢liy padéties
juostos atzvilgiu. Kadangi jégos Nir 7' (1 pav.) susie-
tos priklausomybe

_ T(1+ cosoc)
sino,

N (1)

¢ia o — ritinéliy centro linijos polinkio kampas.

Didinant kampa o, N — T. Ritinéliy gaubimo
juosta kampo didinimas skatina tolygesni itempiy
iSsidéstyma ant salyCio pavirsiy. I§ statikos lygciy
rolamaito tipo mechanizmui (1 pav.) galima gauti
priklausomybg tarp juostos laisvyjy galy jtempimy
T,t.y. T irT,

T=1|1- 2 f cosa.

.o
smEJrfcosoc

¢ia f —slydimo trinties koeficientas.

Lygtis (1) atspindi tik dalini jégu persiskirs-
tymo ant RTM laisvuyju juostos galy atveji, nes ne-
ivertinami reiskiniai, vykstantys rolamaitinio mazgo
kontakty zonose, o taip pat ant ritin¢liy ir juostos sa-
lyc¢io pavirsiy.

Svarbu iSaiskinti struktiiriniy rySiy kontakti-
nése zonose, o taip pat tamprios juostos laisvyju ruo-
zeliy itakg kinematiniam RTM tikslumui. Todél la-
bai svarbu teisingai parinkti tyrimo bazinio objekto
schema. Schema turi biiti pati paprasCiausia ir kartu
atspindéti RTM ypatybes (2 pav.).
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2 pav. Bazinis RTM tyrimo modelis:
1, 2 —ritinélis; 3 — lanksti juosta
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Tokiu baziniu objektu gali btiti modelis, skir-
tas tirti RTM. Jame ritinéliai itvirtinti guolinése at-
ramose ir juos S btidu gaubiancios juostos galai pri-
tvirtinti prie persislinkima uZztikrinancio jtaiso.

Ritininio mazgo kinematiniam sujungimui ba-
tina iSoriné jéga N, kuri yra vienas i§ tirilamojo me-
chanizmo apsprendzian¢iy parametry. Duota schema
visiskai atitinka reikalavimus, taikomus RTM tyrimo
baziniam modeliui, t. y. i§saugo RTM specifika, tuo
pat metu biidama paprascCiausiu variantu, leidzian¢iu
nustatyti nurodyto tipo juostiniy ritininiy mechaniz-
mu rysiy judesio désningumus, o besikontaktuojan-
¢iy elementy bendros zonos buvimas Zymiai supa-
prastina klausimo apie struktiiriniy RTM rysiy savei-
kos RTM nagrinéjima.

Geometrinio slydimo juostiniuose ritininiuose
mechanizmuose teoriniai tyrimai

Geometrinis slydimas — tai frikciniy mecha-
nizmy elementy besiliecianciy tasky santykinis per-
sislinkimas, priklausantis nuo saveikaujanciuy kiiny
formos ju lietimosi zonoje. Tiksliuose juostiniuose
ritininiuose mechanizmuose (JRM), tokiuose kaip
RTM ar skrolerio tipo mechanizmuose (STM), visi
elementai kontaktuojasi su juosta ir todél galimas ge-
ometrinis slydimas turéty biiti salygojamas lankstaus
perdavimo ryS$io — baigtinio storio juostos.

Sio tyrimo tikslas — i3siaiskinti geometrinio
slydimo ir jo kompensavimo galimybe tiksliuose
JRM.

Panagrinékime charakteringa JRM mazga, su-
sidedantj i§ dviejy cilindriniy ritinéliy ir lankscios
juostos, gaubiancios juos i§ prieSingy pusiy (3 pav.).

3 pav. JRM mazgo , ritinélis-juosta-ritinélis*
schema

Priimkime kad juosta su ritinéliais, veikiami

dzia geometrlja, t. y. mazgo elementai kontaktuoja
ritinéliy centry linijoje. Kontaktinés ritinéliy ir juos-
tos apkrovos veikia mechanizmy kinematika, nes,
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biutent, kontaktuose vyksta judesio perdavimas.

Lai juosta 1 juda nuo ,,paduodancio (juosta)
ritinélio 2, kurio spindulys Bz , ant ,priimanc¢io®
ritinélio 3 su spinduliu E Zenklu ,~“ pazyméti
juostinio ritininio mechanizmo elementai (ritinélis
ar kreipianéioji plokstuma), ,,paduodantys‘ juosta, o
zenklu ,,—* Jq ,,prumantys

Pjavis A A3 judédamas pereina | padétj B
B per kontakto zong ir tampa nattiraliu spinduliy
O A ir 0 B tesiniu. Panagrinékime juostos 1
Judesio ypatybes elementy 2 ir 3 kontakto zonoje.
Pjuaviy atstumus nuo centry linijos O O iki kontakti-
nes zonos krasty pazymékime S, +.5, juostos 1
stori —raide #. Dydzio S, + S, reik§mé priklauso
nuo besikontaktuojanciy elementy 2-1-3 medziagy
tampriyjy savybiu, elementy 2 ir 3 spinduliy Bz ir
173 kreivumo ir normalinés apkrovos N dydzio. Be
to, elementy kontakto zonoje veikiant iSorinei apkro-
vai, atsiranda gniuzdymo deformacijos, o ju atstoja-
moji praeina per ritinéliy riedéjimo asj. Riedant nag-
rinéjamam mazgui, apkrautam jéga N, kontaktiniuo-
se ploteliuose vyksta jtempimy persiskirstyms. Dél
to atstojamosios pridéties taskas persislenka i riedéji-
mo pus¢ atstumu .. Tokio jtempimy persiskirstymo
priezastis yra tampriy rumbeliy susidarymas ant kiiny
pavir$iy. Darbas, sunaudojamas jy susidarymui, yra
riedéjimo trinties jégy darbas, o k —riedéjimo trinties
koeficientas. Tuomet pagal 3 pav. priimame, kad:

S, =8, +k; Sz=8,-k; S, +5,=25,, ()
¢ia 2.S, — kontakto plotis.
Min(Bz;E)>>t;min(B2;E)>> Sy> k. 4)

Ivertindami ie§komqjq dydziy maiumo eilq,
i8 keturkampio A B B, A, surandame B C2, C A2 ,
B. C3,C A reikSmes — kiekvieno ritinélio 2 ir 3
persislinkimo ruozelius kontakto zonoje:

~

~ R4t o~ R
2Co= S, _3 P Cdy= 8, — 2t ’
R, +— R, +—
2 2
- R, = R, +1
3 3:SB_ 3t » G4y= S, ~2 PR )
R, +— R, +—
2 2

Pjuviui AZA3 pereinant { padéti B2B3 , Titiné-
lio 2 pavirsius persislinks dydZiu X , o ritinélio 3 pa-
virsius — dydziu x , t. y.



ISSN 1648-8776
JAUNUJU MOKSLININKU DARBAL Nr. 3 (32). 2011

(SRR +1) (5, +K)R, |

N:EZ 2JrCZZ2 ; 0
R+ R, +—
2 2
%-B,C,+Cod,- (SO_—k)ZR3 N (S, +~k)(Rl2 +t)' ©)
Ry +— R, +—
2 2
Lanksti juosta 1 persislinks dydziu
i3
25y= =~ Q)

Lai juosta 1 persislinks be galo mazu dy-
dziu ds, o ritinéliai 2 ir 3 — dX ir dx atitinkamai.
Ivertinant tai, kad

~ ds

dx=X%

ds

, (®)
28,

; dx=Xx
25,

uzraSysime ritinéliy 2 ir 3 poslinkius, atitinkancius
lankscios juostos 1 poslinki dydziu ds, kai

t
— « 1:

©)
i B —k)(l_% 0, (S, +k)t§2 ds _
R, +— R, +— 25
2 2
a-Fyasly 14k
S | L HE N ) P (10)
2 1+— 1+ —
2R, 2R,
Remiantis (8) lygtimi, galima parasyti, kad
B P )
2R, ,

Varijuodami §iais mazais dydziais, gauname

It

Nekreipiame démesio | mazy dydziy kvadra-
tus ir gauname

~ t 1 1 k k
dx=|1l+—(=———=—"————=
4 R, R, RS, RS,

(12)

1—;( 1+§
A% =14+ L (=20 2oy |4, (13)
4 R R
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Analogiskai
1—;c 1+;c
dx = I—L(TO— ~2) | ds. (14)
4 R, R,

: . . k
Pazymimas kontaktinis koeficientas m = — (15)

ir fraSomas i 14 lygti. 0

a¥ = |1-Ldm _L=my g (16)
4 R, R,
dx= (1o Ldim _Lomy (17)
4 R, R,
Tarkime, kad
t 1+m 1-m
80=—(=———=), (18)
4 R, R,

tai atitinkamy ritinéliy skaiciuojamieji poslinkiai
kontakto zonoje:

dX=(1-9)ds; dx=(1+8)ds, (19)
¢ia & — kinematinis slydimo koeficientas.
Priklausomybés (19) rodo, kad ritinéliai juos-
tos atzvilgiu slysta prieSingomis kryptimis (3 pav.).
Abiejy ritinéliy slydimas, esant absoliutinei atskai-
tai, yra vienpusis, tik juosta ,,paduodancio® ritin¢lio
2 (su R,) judesys truputj sulétéja, nes slydimas nu-
kreiptas priesinga riedéjimui kryptimi, o ,,priiman-
¢io* ritinélio 3 (su E) — pagreitéja. Esant atvirksti-
niam judéjimui, juosta ,,paduodantis® ritinélis tampa
,priimanciu®, o ,,priimantis“ — ,,paduodanciu®, bet ju
slydimo kryptis nepakinta, o i§ to galima numanyti
apie egzistuojanti kinematiskai negriztamanagrinéja-
mo mazgo RTM elementy geometrini slydima, esant
laisvai pasirinktiems ritinéliy spinduliams.
Kinematinis slydimo koeficientas & skirtingas
priesingiems ritinéliy poslinkiams, nes juostg ,,pa-
duodancio® ir ,,priimancio® ritinéliy spinduliy reiks-
més iSraiSkoje (18) keiciasi vietomis. I§ (18) matyti,
kad dydi 6 salygoja nagrin¢jamo mazgo geometrijos
parametrai, o lanksCios juostos storis ¢ esminiai vei-
kia i jo elementy geometrinio slydimo dydi.
Vienodiems ritinéliams lygtis (18) atrodys:
mt
57

_E . (20)
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Kontaktinio koeficiento m reikSmés nustaty-
mas pagal (15) yra salyginis, nes néra metodikos kon-
taktinés zonos tarp RTM ar STM elementy plociui
apskaiciuoti. Todél tikslinga eksperimentiniu biidu
nustatyti m ir 0 reikSmes.

Tokiu biidu istirti struktiriniai JRM rysiai ir
priklausomybés (19) leidzia nustatyti ritinéliy nau-
ja laisvumo laipsni mechanizmuose. Galima daryti
iSvada, kad perdavimo skaicius, esant pastoviems
mechanizmo parametrams, turéty priklausyti nuo ju-
desio itampos, ir §i savybé¢ jau savaime yra netrivia-
lus faktas.

Norédami iSsiaisSkinti kinematines mecha-
nizmo ypatybes, iSnagrinékime perdavimo santy-
kiu nuoseklumg esant RTM elementy riedéjimui.
Priklausomybése (16) ir (17), riedant ritinéliams 2 ir
3 sujuosta 1 (3 pav.) ploksciais kreipianCiaisiais pa-
virSiais z, ir z, (Zr. 1 pav.), vieno spindulio R, ar E
reik§me priimame lygia oo, o kito R, = R ari?3 =R
atitinkamai.

Pagal pateikta teorini pagrindima kontaktiné-
se zonose vyks geometrinis elementy praslydimas.

Uzrasome perdavimo funkcijas pagal formu-
les (16) ir (17) kiekvienai kontaktinei zonai, judant
ritinéliams su juosta i kairg pagrindo atzvilgiu, beje,
(16) formulé atitinka juosta ,,paduodanti* elementa,
o (17) — ,,priimantj*:

1. Kontaktin¢ zona , kreipiantysis pavirSius z,
(,,paduodantis‘ juosta) — lanksti juosta 1 — ritinélis 2
(,,priimantis* juosta)*:

t(l—mj

+7 [

_ AR )

l_f(l—'%j'
4\ R

Linearizuodami, gauname

dz; _
dhx,

t(l —m)

2R

ﬁ;u
dx,

; e2y)

2. Kontaktiné zona , ritinélis 2 (,,paduodantis‘
juosta) — lanksti juosta 1 — ritinélis 3 (,,priimantis*
juosta™):

_mt
oy __ 2R
dxl 1+ ﬂ
2R
Linearizuodami, gauname
dbx, mt
—2xl-— 22
dx, R 2)
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3. Kontaktiné zona ,,ritinélis 3 (,,paduodantis*
Jjuosta) — lanksti juosta 1 —, kreipiantysis pavirSius z,
(,,priimantis* juostg)*:

l_f(“mj
_ 4\ R

G
dz, 1+t[1+m) .
4\ R
Linearizuodami, gauname
dx, t(1+m)
it Ty 7 [N A
dz, 2R 23)

Tuo atveju, kai riedé¢jimas vyksta be prasly-
dimo tarp elementy, turi biiti tenkinama salyga
dz, dz, dx, dx,

= =1.
dz, dx, dx, dz,

(24)

RTM, pavaizduotame 1 pav., sutinkamai su
lygtimis (21), (22) ir (23), salyga (24) neislaikoma,
o tai leidZia daryti priclaida apie perteklinius rysius
tarp jo elementy. I$ to seka, kad mechanizmas dirba
su strukttiriniy elementy slydimu ir turi galimybe ju-
déti dél lankscios juostos tampriyjy savybiy.

Geometrinio slydimo kompensavimas

Pasinaudodami teorinémis iSvadomis apie
RTM elementy geometrinio slydimo atsiradimo prie-
zastis, iSnagrinékime ritinélio, apgaubto lanksc¢ia
juosta ir riedancio plokStuma be slydimo lietimosi
zonoje, tiesialinijinj griztamaji judesi (4 pav.).

z

Zy 0
s
S,

+a =
PR

S

m

4 pav. Juostinio ritininio mechanizmo schema
geometriniam slydimui nagrinéti

Ritinélis su juosta persislenka i padéties z, |
padét] z, ir ,,paduoda‘“ juosta. PlokS¢ioji mechaniz-
mo grandis taps ,,priimanc¢ia“ juosta ir pagal priklau-
somybes (19), kai dz > 0, galime uzrasyti ritin¢lio
persislinkimo priklausomybg nuo juostos persislinki-
mo

dz = (1 +38)ds, (25)
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¢ia: z — iSilginis ritinélio poslinkis; s — juostos po-
slinkis; &, — kinematinis slydimo koeficientas (persi-
slinkimas deSinén).

Kaidz <0, ,,paduodanc¢ia® juosta taps plokscio-
ji grandis ir atitinkamai priklausomybé atrodys:

dz=(1-8,)ds’, (26)
Cia 8, — kinematinis slydimo koeficientas (persislin-
kimas kairén).

[vertindami, kad 6, ir 6, yra mazi dydziai, juos-
tos persislinkimo priklausomybés kiekvienam atve-
jui atrodys:

ds =(1-9,)dz; ds'=(1+ d,)dz. 27)
Suintegrave, gausime

s, =5, =(1-0)(z, -z); (28)

S(') =s5,=(1+6,)(z,~z). (29)
Sutvarke lygtis (27) ir (28), gausime

Sp— 8= (z, —2,)(=6,-9,); (30)

As=-a(d +39,), 3D

¢ia: a — ritinélio persislinkimo amlitudé; A s — juos-
tos persistimimo per viena ritinélio riedéjimo cikla
dydis, ,,—* zenklas rodo, kad persistimimo kryptis
priesinga z krypciai.
IS lygties (18) randame 9, ir 6, reikSmes, pri-
imdami domén tai, kad vieno iS ritinéliy spindulys
R = oo (plokStuma):

t 1+m t 1-m
= = 32
"4 R : 4 R (32)
tm atm
R 2R ) R (33)

[vertiname RTM elementy geometrinio sly-
dimo negriztamuma judesio kryptimi ir tai, kad §iam
slydimui kompensuoti siiiloma i mechanizma jvesti
papildoma lanks¢ia grandi — juosta, gaubiancia riti-
nélj i§ priesingos pusés. Tai leisty gauti pastovias
perdavimo priklausomybes tarp elementy kampiniy
ir linijiniy persislinkimy ir taip kompensuoti geomet-
rinj slydima tarp mechanizmo elementy.

Mechanizmo, kuriame geometrinis slydimas
tarp elementy kompensuojamas, schema pateikiama
S-ame pav.
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5 pav. Geometrinio slydimo kompensacija
juostiniuose ritininiuose RTM

Ritinélis, apgaubtas dviem juostomis i§ prie-
Singy pusiy, juda plokStuma z. Juostos itemptos jé-
ga T, o ritinélis apkrautas jéga N. Tai uztikrina me-
chanizmo besikontaktuojanciy elementy glaudy su-
silietima.

Ivertindami, kad ritineli gaubia dvi juostos,
turime galimybe kontakting kinematine pora ,,ritiné-
lis — plokStuma* nagrinéti vienu metu ir kaip ,,paduo-
dancia* juosta ir kaip ,,priimancia‘.

Priklausomai nuo judesio krypties, gausime
Sias priklausomybes:

As =-a(d, +9,);
As,=a(d,+9,).

(34)
(35)

Suminis priklausomybiy (34) ir (35) rezulta-
tas bus lygus nuliui, t. y.
2As=As +As,=0, (36)
tuo patvirtinama, kad galima kompensuoti geometri-
ni slydima tarp elementy, priesingomis kryptimis ap-
gaubus ritin¢lj dviem juostomis.

Priklausomybeés (34) ir (35) gali skirtis ne tik
zenklu, bet ir kinematiniy koeficienty reikSmémis,
priklausomai nuo pradings ir atgalinés eigy skirtingy
salygy. Siuo atveju paklaidy dydziai gali turéti skir-
tingas nuo nulio reik§mes, lygias absoliuc¢iu dydziu
ir prieSingas pagal zenkla.

Darbo iSvados apie egzistuojanti geometrini
slydima tarp juostiniy ritininiy mechanizmy elemen-
ty ir galimybés kompensuoti $i slydimg teoriniais
tyring¢jimais igyvendintos originaliuose juostiniuose
ritininiuose mechanizmuose [5, 6] su geometrinio
slydimo kompensacija.

Praktinis tyrimo rezultaty jgyvendinimas

Atlikti teoriniai tyrimai parodé¢, kad egzistuo-
janti geometrini slydima tarp RTM elementy galima
kompensuoti i realia konstrukcija jvedus papildoma
lanksCia juosta, gaubiancia ritinélius i§ prieSingos
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pusés. Toks principas pritaikytas rolamaitinio mikro-
manipuliatoriaus griebte (6 pav.).

Mikromanipuliatorius veikia taip: padavus
aukstadazn¢ itampa pjezokeraminés plokstelés 10
elektrodams 12 ir 14 bei elektrodui kitoje plokstelés
puséje, ji ima virpéti ir jos mazginiuose taskuose at-
siranda virpesiai elipsine trajektorija. Plokstele 10,
kontaktuodama su cilindriniy svir¢iy 4 ir 5 galais 6
ir 7, privercia juos suktis apie savo asis prieSingomis
kryptimis. Todél Ziaunos 2 ir 3 juda | prieSingas viena
kitos atzvilgiu puses. ,,Padavus® aukstadazng itampa
elektrodams 11 ir 13 bei elektrodui kitoje plokstelés
puséje, jos virpesiy kryptis pasikei¢ia | prieSinga.
Tai leidzia reversuoti svirciy 4 ir 5 judéjimo krypti.
Kadangi kiekviena i§ juosty 8 ir 9 savo galais yra
pritvirtinta prie svir¢iy 4 ir 5 cilindriniy galy 6 ir 7 ir
gaubia tuos galus kryZzmai. Vienos svirties galo suki-
masis privercia suktis kitos svirties gala.

6 pav. Rolamaitinis mikromanipuliatoriaus griebtas
[5]: 1 — korpusas; 2, 3 — ziaunos; 4, 5 — svirtys;
6, 7 — svirCiy galai; 8, 9 — lankscios juostos;

10 — pjezokeraminé plokstele; 11, 12, 13,

14 — elektrodai

Dvieju juosty, gaubianciy ritin¢lius i§ prie-
Singu pusiy, panaudojimas panaikina geometrini
praslydima mechanizme, be to, pjezokeraminé ploks-
telé sukelia sukimo virpesius i§ karto abiem cilindri-
niams svir¢iy galams ir tuo uztikrina visiska sinchro-
niSkuma, suspaudziant ir i§ske¢iant mikromanipulia-
toriaus ziaunas.

Toki pati konstravimo principa galima pa-
naudoti kuriant rolamaitinius vykdomuosius jtaisus
(RVI). 7-ame paveiksle parodyta tokio RV] — liniji-
nio variklio, kuriame lanks¢iy juosty galai tvirtinami
ne prie ritinéliy, o prie slankikliy, schema.
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7 pav. RVI] — linijinis variklis [6]: 1, 2 — rotorius;
3, 4 —lanksti juosta; 5, 6 — slankiklis;
7 — pjezoelementas su sudalintais elektrodais 8—11;
12 — valdymo blokas
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Tokiu dviejy juosty jungimu su slankikliais ne
tik i§vengsime geometrinio praslydimo tarp mecha-
nizmo elementy, bet ir uzsitikrinsime sinchroniska
dviejy rotoriy priesingos sukimosi krypties ir dvieju
slankikliy vienos krypties judesius.

ISvados
Siekiant iSaiskinti strukttriniy rysiy itaka ki-
nematiniam RTM tikslumui kontaktinése zonose, bu-
vo sudaryta ir iStyrinéta bazinio objekto schema.
Teoriniais tyrimais nustatyta:
1. RTM vykstakinematiskainegriztamas mechaniz-
mo elementy geometrinis slydimas, { kurio dydi
veikia lankscios juostos storis.

2. Geometrinj slydima tarp RTM elementy galima
kompensuoti i realig konstrukcija jvedus papildo-
ma lankscCig juosta, gaubiancig ritinélius i§ prie-
§ingos puseés.
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THEORETICAL RESEARCH ON THE PHENOMENON OF SLIDING BETWEEN
ELEMENTS OF BAND-ROLLER MECHANISMS

Laimutis Brunius, Ricardas Viktoras Ulozas
Summary

The scheme of theoretical research basic model of RTM for research of geometrical sliding between elements of
RTM is presented and described. It is proven that between elements of RTM irrevocable geometrical sliding exists. The
thickness of a flexible band influences the magnitude of geometrical sliding. The introduction of additional band to the
mechanism on the opposite sides of a roller can compensate for the geometrical sliding between elements of RTM.
Keywords: Rolamite type mechanisms, “roller-band” system, geometrical sliding no-slide zone.

TEORINIAI SLYDIMO REISKINIO TARP JUOSTINIU RITININIU MECHANIZMU
ELEMENTU TYRIMAI

Laimutis Brunius, Ric¢ardas Viktoras Ulozas
Santrauka

Frikciniy mechanizmy elementy besilie¢ianéiy tasky santykinis persislinkimas, priklausantis nuo sgveikaujanéiy
kiiny formos ju lietimosi zonoje, yra geometrinis slydimas. Tiksliuose juostiniuose ritininiuose mechanizmuose (JRM),
tokiuose kaip rolamaito tipo (RTM) ar skrolerio tipo mechanizmuose, visi elementai kontaktuojasi su juosta ir todél ga-
limas geometrinis slydimas turéty bati salygojamas lankstaus perdavimo rySio — baigtinio storio juostos buvimo. Buvo
jvertintas RTM elementy geometrinio slydimo negriztamumas judesio kryptimi. Siam slydimui kompensuoti pasiiilyta {
mechanizma jvesti papildoma lanks¢ig grandi — juosta, gaubiancia ritinélj i§ priesingos pusés. Tai leidzia gauti pastovias
perdavimo priklausomybes tarp elementy kampiniy ir linijiniy persislinkimy ir taip kompensuoti geometrini slydima tarp
mechanizmo elementy.

Teorinés darbo i§vados apie egzistuojanti geometrini slydima tarp JRM elementy ir galimybé kompensuoti §i slydi-
mg igyvendintos pateiktuose dviejuose originaliuose JRM su geometrinio slydimo kompensacija.

Prasminiai ZodZiai: rolamaito tipo mechanizmai, sistema ,,ritinélis — juosta®, nepraslydimo zona.
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