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Ivadas

Rolamaito tipo mechanizmai (RTM), paly-
ginti su kitais juostiniais-ritininiais mechanizmais,
pasizymi dideliu kinematiniu tikslumu, Zemu trinties
koeficientu (maziausia trinties koeficiento reikSmé
0,00004), placiu funkciniu pritaikomumu. Jie gali
biti panaudoti koordinatinése matavimo masinose,
signalizacijos jrenginiuose, termostatuose, voztuvuo-
se, dinaminiuose virpesiy slopintuvuose, perdavimo
itaisuose, protezy sanariuose, siurbliuose, juostos
pratraukimo mechanizmuose, robototechnikoje, me-
dicinéje jrangoje ir kt.

Klasikiné RTM konstrukcija (1 pav.) sudaryta
1§ dvieju cilindriniy ritinéliy 1 ir 2, S budu glaudziai
(su itempimu) dideliu kampu (> 180°) apgaubiamy
lankscia juosta 3, galais pritvirtinta prie kreipianciyju
plokstumy 4 ir 5. RTM ritinéliai atlieka tiesialinijini
griztamaji su vienalaikiu sukimusi judes;.
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1 pav. Klasikiné rolamaito tipo mechanizmo schema

Sios rolamaitinés atramos statiné pusiausvyra
aprasoma lygtimi:

TS =T4

kur: T — juostos itempimas; S — atstumas tarp krei-
pianciyju plokstumuy; N — normaliné jéga; 4 — atstu-
mas tarp ritin¢liy centry pagal horizontalg.

RTM sukiirgs Donaldas Uilksas (D. F. Wilkes)
teigia, kad Sio mechanizmo elementai juda vienas
kito atzvilgiu be praslydimo (Wilkes, 1967; 1969),
taciau C. M. Percival, F. R. Norwood (1969) nurodo.
kad praslydimy biina esant tam tikriems mechaniz-
mo parametrams.

Praslydima tarp RTM elementy veikia juostos
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itempimo jégos dydis ir ritinéliy apgaubimo juosta
kampo dydis. Juostos itempimo jéga 7T ir normaliné
jéga N saveikauja pagal priklausomybe

T (1 + cosoc)

sinot
kur: o — ritinéliy centry linijos poskyrio kampas, tai-
gi, didinant kampa o, N — T.

N

Vadinasi, didinant ritin¢liy apgaubimo juosta
kampa, lygiau paskirstomi {tempimai RTM elementy
susilietimo pavirSiuose, ir apkrova, veikianti juosta,
pasiskirsto vienodziau.

RTM, precizinés technikos uzdaviniy spren-
dimo poziiiriu, turi trikuma — juose negalima valdy-
ti pasiprieSinimo judesiui jégu momento dydzio bei
traukimo jégos dydzio, o tai gerokai susiaurina me-
chanizmy naudojimo sritj.

Darbo tikslas — istirti dinaminius procesus,
vykstan¢ius RTM ritinélio ir juostos sistemoje, iStirti
galimybes valdyti rolamaito tipo mechanizmuy trintj,
pateikti iSvadas.

Mechanizmy trinties jégos maZinimo virpesiais
analizé

Jau 1959 m. H. D. Fridman ir P. Levesque
tyrinéjo virpesiy itaka trinties sumaz¢jimui, panau-
dodami nuo 6 iki 41 kHz dazniy virpesius, ir 100 %
sumazino statinés trinties koeficienta. Kiinui savei-
kaujant su virpan¢iu pavirSiumi, kontaktas tarp ju
periodiskai trikinéja.

Trinties jéga galima sumazinti veikiant sly-
dimo plokstuma kryptingais tangentiniais ar jai stat-
menais virpesiais. Tangentiniy virpesiy poveikis sly-
dimo plokstumai turi ta trikuma, kad trinties ktinai
gali i§sidévéti ar net Saltai susivirinti (Lehfeld, 1968).
Panaudojant tangentinius virpesius elektroniniuose
mikroskopuose, staliuko su objektyvu virpesiai gali
sumazinti vaizdo rySkuma. Norint to iSvengti, reikia
suzadinti virpesius, statmenus trinties ploksStumai.

Kai virpesiams suteikiamas pagreitis, didesnis
uz laisvojo kritimo pagreiti, gerokai sumaz¢ja trin-
ties jéga (Godfrey, 1967). Tyrinéjant kontakto pasi-
prieSinima, nustatyta, kad trinties jéga sumazéja, kai
i§ dalies iSnyksta kontaktas tarp abieju plokstumy.
Suzadinant dviejy lygiagreciy plokStumy — pagrindo
ir judamo kiino arba virpesiy zadintuvo ir masés —
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virpesius, galima gauti virpesiu plévele (VP) (Fehse,
1969).

W.Weishaupt (1971) disertaciniame darbe
aprasomi trinties jégos tyrin¢jimai, suzadinant
nerezonansinius zemojo daznio virpesius nuo 10
Hz iki 10 kHz, kai maitinimo jtampos amplitudé
yra nuo 0 iki 1200 V. Nustatyta, kad trinties jégos
sumazéjimas susij¢s su realaus kontaktinio ploto su-
mazéjimu, nors tarp trinties kiiny ir nesusidaro VP.
Todél §i metoda galima pritaikyti darbui vakuume.
Darbe aprasyta galimybé pritaikyti pjezokeraminius
elementus trinties jégai sumazinti.

Tikrasis dviejy virpanciy kiiny kontakto plo-
tas yra 2—4 eilémis mazesnis nei geometrinis mik-
rokontakto plotas (Bowden, Tabor, 1964). Didinant
apkrovimo jéga, padidéja mikrokontakty skaiius,
tuo tarpu vieno mikrokontakto vidutinis plotas nepri-
klauso nuo apkrovimo jégos.

Gana i$samdis §ios srities tyrinéjimai apraSyti
J. Jungclaus (1973) darbe, kur iSanalizuoti kiety slys-
tan¢iy kiiny trinties mechanizmai. Ypatinga reikSme
trin€iai turi kontakto plotas. Darbe pateiktas trinties
jégu sumazinimo aukstadazniais virpesiais modelis
ir $io reiSkinio matematinis apraSymas.

Kaip matyti i$ ivade pateiktos trinties mazi-
nimo virpesiais analizés, sumazéja realus virpan¢io
elemento ir judamo kiino pavirSiaus kontakto plotas.
Didinant virpanc¢io elemento virpesiy amplitude,
tarp saveikaujanciy kiiny susidaro virpesiy plévelé.
VP susidarymo mechanizmas iS$samiai nagrinétas
R. M. Kanapéno (Kananenac, 1984) darbe.

Toks darbo rezimas rolamaito tipo mechaniz-
mams yra labai naudingas, nes iSple¢iamos juy funk-
cinés galimybés, padidéja mechanizmy jautrumas,
pageréja ju dinaminés charakteristikos, pailgéja at-
skiry mazgy naudojimo trukmé (Parynckuc, Yno3ac
u ap., 1990; Ulozas, 2007).

Negalima valdyti tokiy klasikiniy RTM pa-
rametry kaip traukimo jéga arba pasiprieSinimo
judesiui jégy momentas, i§skyrus tik tampriyjy cha-
rakteristiky priklausomybg nuo RTM grandziy pa-
deties. [taisius RTM virpancius elementus, t. y. pa-
naudojus aukstadaznius virpesius, buvo prapléstos
RTM funkcinés galimybés — tapo jmanoma valdyti
juose trintj, padidinti darbo Zingsninio rezimo grei-
taeigiSkuma. Labiausiai paplitusi RTM virpanciy
elementy sudétiné dalis yra pjezoelektriniai keitik-
liai — pjezokeraminiai elementai. Daugelyje RTM
konstrukcijy jie yra ritinéliy, kuriy aSys nejudamai
tvirtinamos prie nejudamo pagrindo, sudétiné dalis.
RTM korpusas, veikiamas iSoriniy jégu ar vidiniy,
kylanc¢iy kinematinéje ritinélio ir juostos poroje, at-
lieka tiesiaeigi judesi. Tokiy RTM ritinéliai atlicka
vibraciniy atramy funkcijas.

Kuriant precizinius rolamaito tipo mecha-
nizmus su valdoma trintimi, skirtus objektams po-
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zicionuoti ar lankscios juostos itempimui reguliuoti,
reikia ne tik teoriskai, bet ir eksperimentiskai tirti di-
naminius procesus, vykstanc¢ius RTM.

RTM su virpandéiais ritinéliais dinaminiy charak-
teristiky tyrimai

Teoriskai tiriant supaprastinta RTM sistemos
Hritinélis-juosta™ dinamini modeli, i$siaiSkinta, kad,
veikiant tiriamos sistemos elementus virpesiais,
galima valdyti slydimo tarp ju procesa (2 pav.)
(Parynckuc, Ynosac u ap., 1990).
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2 pav. RTM sistemos ,,ritinélis-juosta‘“ supapras-
tinto dinaminio modelio teorinis tyrimas. Sistema:
1 — virpesiais neveikiama; 2 — paveikta virpesiais.
Uzbrtksniuota sistemos elementy tarpusavio nepra-
slydimo zona

Eksperimentiskai RTM su virpanciais ritiné-
liais buvo tiriami specialiai sukurtu prietaisu (TSRS
iSradimas Nr. 609074), kurio darbo principas remiasi
trinties tarp RTM elementy valdymu, t. y. VP, sudaro-
mos tarp virpanc¢iy ritinéliy ir juos gaubianc¢ios juos-
tos, parametry keitimu (3 pav.).
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3 pav. RTM su virpan¢iais ritin¢liais tyrimo prietaisas

Eksperimentinis prietaisas (3 pav.) susideda i$
korpuso 1, kurio virSutiné dalis, jeinanti | apating,
pritvirtinama prie dviejy ploks¢iy spyruokliy 2, Sios
savo ruoZztu pritvirtinamos prie nejudamo pagrindo.
I korpuso 1 vidy jstatomi tiriamo RTM virpantys ri-
tinéliai 3, kuriy aSys nejudamai sujungtos plokstele
4. Kiekvienas ritinélis dideliu kampu (180°-265°)
gaubiamas lanks¢ia juosta 5, kuri vienu galu jtvir-
tinama prie virSutinés korpuso 1 dalies, o kita gala
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tempia svoris 6 (G, ). Ant korpuso 1 ir nejudamo pa-
grindo pritvirtinti poslinkio jutikliai 7 ir 8, per sig-
naly stiprintuvus 9 sujungti su registravimo prietaisu
10. Kad ritinélius 3 veikty tempimo jéga G,, prie
plokstelés 4 pritvirtinamas svarmuo 11. Virpanciuy
ritin¢liy 3 elektrodai sujungti su aukstadaznés jtam-
pos Saltiniu 12. Korpuso 1 poslinki, sukelta defor-
muojantis ploks¢ioms spyruokléms 2, jas paveikus
svarmeniu 11, fiksuoja poslinkio jutiklis 8. Ritinéliy
3 poslinki korpuso 1 atzvilgiu fiksuoja poslinkio ju-
tiklis 7. Korpuso 1 virSutingés ir apatinés daliu poslin-
kiu (padéties pakeitimu) galima pakeisti ritinéliy 3
apgaubimo juosta 5 kampa.

Veikiant ritinelius 3 tempimo jéga G|, trin-
ties jéga F', veikia spyruokliy 2 deformacijas, kor-
pusas / paslenka, ir jo paslinkima fiksuoja jutiklis
8, o registruoja prietaisas 10. Davus aukstadazni
elektrini signala ritinéliy 3 elektrodams, ritin¢liai
pradeda virpéti, trinties jéga sumazéeja dydziu AF,
atsiranda slydimas tarp juostos 5 ir ritinéliu 3. Su-
mazejus trinties jégai, spyruoklés 2 grizta pradinés
padéties pusén ir poslinkio jutiklis 8 tai fiksuoja (4
pav.). ISjungus aukstadazni elektrini signala ritiné-
liy 3 elektrodams, trinties jéga igauna savo pradinj
dydi. Matuojamas rimties trinties jégos F, dydis, ku-
ri virSijus ritinéliai pradeda judéti neduodant jiems
aukstadazniy elektriniy signaly, esant duotiems
ritin¢liy gaubimo juosta kampams o ir juostos
itempimo jégos G, dydziams.

4 pav. Tiriamojo RTM virpanciy ritinéliy ir korpuso
poslinkiy biidingosios oscilogramos

IS oscilogramos 1, kuri atitinka tiriamojo
RTM korpuso poslinkj, galima spresti apie trinties
jégos F_sumaz¢jima — AF , 0 1§ oscilogramos 2, ati-
tinkancios virpanciy ritinéliy poslinki, — apie jy nu-
eita kelia s ir laika #, per kuri Sis kelias nueinamas.
Kaip matyti, eksperimentiniai tyrimai (4 pav., 1-0ji
oscilograma patvirtina teoriniy tyrimy (2 pav.) teisin-
guma.

Buvo tiriami trys RTM virpanciy ritineliy
tipai — nejudamas (5 pav., a), nejudamas su bango-
laidziu (6 pav., b) ir judamas — sukamas (5 pav., b).

Buvo tirti RTM ritinéliy, skirtingais kampais
gaubiamy nevienoda jéga itempta juosta, suzadi-
namy poslinkiy dydziai.
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5 pav. RTM virpantys ritin¢liai: a — nejudamas (1);
b — sukamas (2); 1 — aSis, nejudamai tvirtinama prie
pagrindo; 2 — pjezokeraminis ziedas; 3 — elastinis
frikcinis ziedas; 4 — standus ziedinis apdangalas,
gaubiamas lankscia juosta

Kai lanksCios juostos gaubiamo nejudamo
RTM ritinélio (5a, 6a pav.) pjezokeraminio ziedo
elektrodams duodamas aukstadaznis elektrinis sig-
nalas, ritinélis pradeda virpéti. Tarp ritinélj (1) gau-
biancios lankscios juostos ir pjezokeramini zieda 2
apgaubusio elastinio frikcinio ziedo 3 sumazéja tik-
rasis kontakto zonos plotas ir susidaro VP. Ritinélis
(1) skirtas trin¢iai sumazinti itaisuose, | kuriuos jei-
na RTM. Ritinélio asis 1 tvirtinama prie pagrindo
nejudamai, o tokio tipo RTM ritinéliai ne rieda lanks-
¢ia juosta, o slysta.

6 pav. RTM virpantys ritinéliai: ¢ — nejudamas (1),
(5 pav., a); b — nejudamas (1) su bangolaidziu; ¢ —
sukamas (2), (zr. 5 pav., b)

RTM nejudami virpantys ritinéliai su bango-
laidziu (6b pav.), esant tokioms pat maitinimo ir ju
poveikio jégomis salygoms, virpa didesne amplitude
nei ritin¢liai be bangolaidziy (5a, 6a pav.).

Tiriamasis sukamas ritinélis (5b, 6¢ pav.) taip
pat skirtas trin¢iai sumazinti jtaisuose, i kuriuos jeina
RTM. Taciau tokiy RTM ritinéliai (2) rieda lankscia
juosta. Ritinélis (2) susideda i$ aSies 1, nejudamai
tvirtinamos prie pagrindo, ir ant jos uzmaunamo su-
rinkto Ziedinio pjezokeraminio elemento. Sis suside-
da i$ pjezokeraminio ziedo 2, kurio vidinéje pusé¢je
pritvirtintas elastinis frikcinis ziedas 3, kuris kontak-
tuoja su asimi 1, o iSor¢je zieda 2 gaubia nejudamai
prie jo pritvirtintas standus ziedinis apdangalas 4, ku-
ris kontaktuoja su ji gaubiancia lankscia juosta. Tokia-
me ritinélyje (2) tarp uzmaunamo surinkto ziedinio
pjezokeraminio elemento elastinio frikcinio ziedo 3
ir nejudamos asies 1 susidaro virpesiy suspausta du-
jiné plévelé (VSDP).
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Eksperimentiniai tyrimai buvo atliekami mai-
tinant ritinélius auksStadazne jtampa nepertraukiamo
ir zingsninio darbo rezimais.

Nepertraukiamo reguliavimo signalo rezimo
bandymai atlikti norint nustatyti trinties jégos pri-
klausomybes nuo virpesiy amplitudés ir ritinelius
maitinan¢iuy elektriniy impulsy periodo, nuo ritiné-
liy gaubimo juosta kampo, nuo jégos, tempiancios
ritinélius, ir nuo juostos itempimo jégos.

Zingsninio reguliavimo signalo rezimo ban-
dymai atlikti siekiant i$siaiSkinti ritinelio poslinkio
s ilgio (kelio, kuri persislinko ritinélis per viena re-
guliavimo impulso perioda) priklausomybes nuo im-
pulso trukmes — f (t,-mp)’ nuo ritinéliy tempi-
mo jégos G, —s = f(G)), nuo juostos jtempio jegos
G, —s = f(G,), nuo ritin¢liy gaubimo juosta kampo
o—s=f(a) (7 pav.).

'5_.,{( :I
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7 pav. RTM virpan¢iy ritinéliy (1) poslinkiy
oscilogramos, esant zingsniniam darbo rezimui
(parodyta poslinkio atkarpa s = 2,5 mm)

Buvo tirti RTM ritinélio (1) poslinkiai, esant
zingsniniam darbo rezimui ir duotoms reguliavimo
impulso trukmés ir sekos dazniy reikSméms (7 pav.,
a, b, ¢, d) Siomis salygomis: juostos itempimo jéga
G, = 2,0 N = const; ritin€liy tempimo jéga G, = 3,0
N = const; f, = 88,5 kHz; U = 51 V; suminis dvieju
ritinéliy gaubimo juosta kampas o = 530°; impulso
sekos dazniai: a, b, ¢ atitinka 50 Hz, d — 5 Hz; im-
pulso trukmeés: a — 0,5 ms; b — 1,0 ms; ¢ — 1,5 ms;
d—1,0 ms.

Kaip matyti i$ pateikty (7 pav., a, b, c, d) os-
cilogramy ir grafiko (8 pav., a, kreivé 1), kuo didesné
impulso trukmé l,, TUO ilgesnis kelias s, kurj nueina
ritinéliai per vieng reguliavimo impulso perioda.

Trinties jéga F_ ir laikas ¢, per kuri ritinéliai
nuslenka reikiama kelia s, kai juostos itempimo jéga
G, = const, sumaz€ja, jei ritin€liams suteikiama di-
desné maitinimo itampos amplitudé¢ ir jie tempiami
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didesne jéga G, (8 pav., b). Eksperimenta atlickame
su RTM virpanciais ritinéliais (1) nepertraukiamo
maitinimo rezime, kai a. = 530°, G, = 2,0 N = const.

Per viena reguliavimo impulso perioda riti-
néliy nueitas kelias s pailgéja padidinus ritinéliy tem-
pimo jéga G|. Tai matyti i§ 7 pav., e, f, g, h, pateikty
oscilogramy ir grafiko (8 pav., a, kreive 2). Jei G, >
F,, kur F, — ribinis rimties trinties jégos dydis, tai
ji vir$ijus ritinéliai pradeda judéti neduodant jiems
aukstadazniy elektriniy signaly (7 pav., g, h). Zona,
kurioje G, > F|;, papildomai paZyméta punktyru (8
pav., a).
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8 pav. Priklausomybiy kreivés

a — RTM ritinélio (1) poslinkiai per viena reguliuojancio
impulso perioda: 1 — s =f(t,.mp); 2-5s=f(G);3-s5=
f(G)); 4 —s=f(a); b-priklausomybés = f(G,) — 1-3;
t =f(G,) - 4-6 (RTM su ritinéliais (1); F = f(G,) — 7-9
(RTM su nejudamais ritinéliais, turinciais bangolaidzius
(zr. 5b pav.). Maitinimo jtampa U lygi: 3,4, 7 - 10 V; 1,
5,8-20V;2,6,9-30V

Eksperimento salygos Sios: RTM darbo re-
zimas — zingsninis; G, = 2,0 N = const; o = 530°;
/. =88,5kHz; U= 51 V;f;mp_xek_ =5Hz; A 1,5 ms;
-G =30N;f -G =35N;g -G =36N;h—
G,=3,7TN;

Ritinéliy per viena reguliavimo impulso pe-
rioda nueitas kelias s padidéja mazinant juostos jtem-
pimo jéga (ritin¢liy tempimo jéga G, = const). Tai
matyti i§ 7 pav., j, k, 1, m pateikty oscilogramy ir gra-
fiko (8 pav., a, kreivé 3). Kai juostos itempimo jéga
G, labai maZa, ritin¢liai pradeda judéti neduodant
jiems aukstadazniy elektriniy signaly (7 pav., 1, m).
Eksperimento salygos $ios: RTM darbo rezimas —
zingsninis; o = 530°; f, = 88,5 kHz; U = 51 V; G,
=30N= const;fimp_sek_ =5 Hz; L, = 1,5ms; G,:j—
40N;k —20N;1 - 1,L7N;m — I,5N.

Ritinéliy per viena reguliavimo impulso pe-
rioda nueitas kelias s sutrumpéja didinant ritinéliy
gaubimo juosta kampa. Tai matyti i§ 7 pav., n, o, p,
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pateikty oscilogramy ir grafiko (8 pav., a, kreive 4).
Kai gaubimo kampas labai mazas, G, > F|, ritin€liai
pradeda judéti ir negaudami aukstadazniy elektriniy
signaly (7 pav., n, o). Eksperimento salygos $ios:
RTM darbo rezimas — zingsninis; o lygiis: n =450°;
0 =5480° p=3500%r1r=530% G, =3,0N;G,=2,0
N, U=51V; ﬁmp}sek‘ =5Hz; L 1,5 ms.

Priklausomybés, biidingos RTM ritinéliams
su bangolaidziais (6 pav., b), pagal savo pobtudi ana-
logiskos ritinéliy (1) (5a, 6a pav.) priklausomybéms,
pavyzdziui, F, = f(G,, U) (zr. 8 pav., b, kreivés
7-9). Trinties jégos sumazejimo dydis AF, tomis
paciomis darbo salygomis RTM su ritinéliais (1) be
bangolaidziy (5a, 6a pav.) yra maZesnis nei RTM su
ritinéliais, turinciais bangolaidzius (6 pav., b).

Dideli susidoméjima kelia sukamy ritinéliy
(2) panaudojimas RTM (zr. 5b, 6¢ pav.).
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9 pav. RTM su ritinéliais (2) priklausomybiy
kreivés
a—-F_=f(G)),kaia=500%G,=50N; Ulygis: 1 -
50V;2-35V;3-20V;b-F =f(U),kai G,=0,5N;
a=500% G, lygts: 1 —4,0N;2-5,0N;3-7,0N;4-8,0
N;5-90N;c—F_=f(a);kai G =0,5N; G,=5,0N;

Ulyglis: 1 -50V;2-30V

IS eksperimentiniy tyrimy rezultaty, pateikty
9 pav., matyti, kad trinties jéga F, sumaz¢ja, jeigu:
a) ritinéliams prijungiama didesnés amplitudés maiti-
nanti jtampa U; b) ritinéliai veikiami didesne tempi-
mo jéga G, (9 pav., a); ¢) sumaZinama juostos jtem-
pimo jéga G, (9 pav., b); d) sumazinamas ritineliy
gaubimo juosta kampas a (9 pav., ¢).

RTM su sukamais virpanciais ritinéliais (2),
palyginti su kitais, pasizymi didesne laikomaja geba
ir yra Zymiai jautresni. Juos tikslinga naudoti ypac
jautriose sistemose. Ritinéliuose (2) labai greitai su-
sidaro VSDP, nes iSnaudojamas visas pjezokerami-
nio ziedo darbinis pavir$ius, o tai nejmanoma RTM
su kitokio tipo virpanciais ritinéliais, bitent, dél
RTM konstrukcijos. Be to, RTM su virpanciais neju-
damais ritinéliais (6 pav., a, b), gaubiamais lanks¢ios
juostos, VP susidaryti tarp virpancio ritinélio ir juos-
tos kliudo tai, kad lanksti juosta yra palyginti plona
ir deformuojasi.
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ISvados

1. Atlikus mechanizmy trinties jégos mazinimo virpe-
siais analizg, nustatyta, kad trinties jéga sumazeja
del sumazgjusio pavirsiaus tarp virpancio ir su juo
kontaktuojancio elementy realaus kontakto ploto.
Atlikti trijy RTM virpanciy ritinéliy tipy — ne-
judamo, nejudamo su bangolaidziu ir judamo-su-
kamo — eksperimentiniai tyrimai, leido nustaty-
ti:

2.1. Didinant virpancio elemento virpesiy am-
plitude, tarp saveikaujanciy kiiny susidaro
virpesiy plévelé.

2.2. Sukami RTM virpantys ritinéliai, lyginant
juos su kitais, pasizymi didesne laikomaja
geba ir yra Zymiai jautresni.
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TECHNOLOGIJOS MOKSLAI INFORMATIKA

EXPERIMENTAL INVESTIGATION OF ROLAMITE TYPE MECHANISMS
Antanas Andrijauskas, Ricardas Viktoras Ulozas
Summary

An analysis of friction force decreasing by vibrations in mechanisms is presented. The decrease of a real contact
area between the surfaces of contacting elements is the cause of friction force decrease. Magnifying the amplitude of
oscil—lations of a vibrating element may cause the formation of a vibration film between contacting elements. A research
of dy—namical characteristics of three-types vibrating rollers in Rolamite type mechanisms (RTM) was conducted in
conti~nuous and start — stop regimes on a specially designed device. Is established that RTM with spinning vibrating
rollers as opposed to the other type rollers have the greater lifting capacity and are much more sensitive.

Key words: rolamite type mechanisms, vibrations, friction.

ROLAMAITO TIPO MECHANIZMU EKSPERIMENTINIAI TYRIMAI

Antanas Andrijauskas, Ri¢ardas Viktoras Ulozas
Santrauka

Straipsnyje pateikta mechanizmuy trinties jégos mazinimo virpesiais analizé. Nustatyta, kad trinties jéga sumazéja
dél sumazéjusio pavirsiaus tarp virpancio ir su juo kontaktuojancio elementy realaus kontakto ploto. Didinant virpan¢io
elemento virpesiy amplitude, tarp saveikaujanéiy kiiny susidaro virpesiy plévelé. Su specialiai sukurtu prietaisu atlikti
triju RTM virpanciu ritinéliy tipy — nejudamo, nejudamo su bangolaidziu ir judamo-sukamo — eksperimentiniai tyrimai.
Nustatyta, kad sukami RTM virpantys ritinéliai, lyginant juos su Kkitais, pasizymi didesne laikomaja geba ir yra zZymiai
jautresni.

Prasminiai ZodZiai: rolamaito tipo mechanizmai, virpesiai, trintis.
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