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Pri kretanju mehanizma, u vezama mehanizma sa podlogom
(nepokretnim Clanom) javljaju se reakcije veza. Te reakcije (sile i
momenti) se preko lezajeva prenose na podlogu. One zavise od
opterecCenja koje deluju na mehanizam: jedan deo nastaje usled tezina
Clanova, drugi deo nastaje usled radnih opterecenja, treCi deo nastaje
usled trenja, Cetvrti deo nastaje usled inercijalnih opterecenija.

Od posebnog interesa su komponente reakcija u vezama mehanizma sa
podlogom koje nastaju usled inercijalnih opterec¢enja. Ove
komponente su generalno promenljive u toku vremena (po intenzitetu |
pravcu). To znaci da ¢e docCi do dodatnog dinami€kog naprezanja
lezajeva, moguca je pojava trenja, izvesno se pojavljuju vibracije i udari i
dr., u najekstremnijem slucaju moze doci do havarije

Zato se pri projektovanju masina i mehanizama javlja kao znacCajan
zadatak izbor oblika i raspodela mase Cclanova mehanizma koji Ce
obezbediti potpuno ili delimiéno ponistavanje komponente reakcija
u vezama mehanizma sa podlogom koje nastaju usled inercijalnih
opterecenja.
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Ova] postupak se naziva uravnotezenje inercijalnih
sila.

Moze se pokazati da je uslov da su reakcije u vezama podloge i
mehanizma jednake nuli ekvivalentan uslovima da su glavni vektor
inercijalnih sila i glavni moment inercijalnih sila, jednaki nuli.

U zavisnosti od toga koji uslovi su ispunjeni razlikuju se:

Delimicno uravnotezenje Potpuno uravnotezenje
- glavni vektor inercijalnih sila — glavni vektor inercijalnih sila i glavni
Cclanova mehanizma jednak nuli moment inercijalnih sila su jednaki nuli
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Glavni vektor inercijalnih sila
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¢lanovi mehanizma se posmatraju kao sistemi

materijalnih tacaka (ceo mehanizam je sistem od |

materijalnih tacaka), zato u jednacini nema Min

Glavni moment inercijalnih sila
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ne prenosi na podlogu
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@ je ugao polozaja ulaznog €lana, o je
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obrzanje ulaznog €lana

Xi =X ((0) Yi Yi ((0) @ (D(t) dt () dt2 =

) d’x dx, . y d?y. dy, .

X ()= d(pz 2+@ @ yi(éﬁ)ZW'w”@'w
USLOVI: 2

dx; dy; . dy;

I|NRX 0) md—¢ 0 MlNRX a)ZZmiZi e > +a)ZmiZid—¢=O
- d Y, dy;
I_INRy:_a)ZZmi d¢2 mi_:O IVIINRy:_ i i | Id¢ =0

Da bi gornji uslovi bili ispunjeni, zahtevace se da je svaki sabirakjednak nuli. Ovo je zgodno,
jer ako je drugi sabirak jednak nuli onda prvi sabirak postaje automatski jednak nuli.
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Delimicno uravnotezenje

glavni vektor inercijalnih sila jednak nuli — teziste mehanizma se ne pomera
tokom kretanja
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Potpuno uravnotezenje

glavni vektor i glavni moment inercijalnih si
momenti inercije celokupnog mehanizma se

su jednaki nuli — centrifugalni

' ju tokom kretanja
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URAVNOTEZENJE
ZGLOBNOG CETVOROUGLA

Delimi€no uravnotezenje

- glavni vektor inercijalnih
sila jednak nuli
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URAVNOTEZENJE
ZGLOBNOG CETVOROUGLA

h, =a,m, +1,(m; +m,)=0

koriScenje
protivtegova

teziste Clanova se
pomera dodavanjem
protivtegova

(pogledati u knjizi)
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Usled neravnomerne raspodele masa sklopa rotora — odstupanja ose rotora od
ose obrtanja i polozaj teziSta van ose obrtanja nastaju spoljasnje sile koje su
periodiCne i prenose se na leziSta rotora, kuciste i postolje masine.

Ove sile i njihovi momenti izazivaju vibracije masine, pogorSavaju uslove podma-
zivanja u lezistima ¢ime dolazi do njihovog naglog troSenja, pa se moze poremetiti
stabilnost rada masine pa Cak i izazvati ozbiljno oStecenije ili havarija.
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U sluCaju kada je rotor
predstavjen kao sistem
diskretnih masa:
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Potpuno uravnotezenje

— glavni vektor i glavni moment inercijalnih sila su jednaki nuli

Za potpuno uravnotezenje je dovoljno postaviti protiviegove masa m, i m,
u dve korekcijske ravni I-11 11l
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Poznato:
1. Neuravnorezenost
(veliCina i polozaj)

ml’ r1’ ¢1
2. Poluprecnici na koje
se stavljaju protivtegovi
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Treba:

VeliCine (mase)
protivtegova i uglovi na
koje se postavljaju
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