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PERMBLEDHIJE

Sinteza lidhet me saktésimin e pérmasave té hallkave té mekanizmit i cili duhet té japé disa parametra kinematike té
kérkuar né dalje. Mund té projektohet mekanizmi pér kérkesa té ndryshme. Né disa aplikime té mekanizmave katér
hallkash me gernieré (nyjetesé), kérkohet gé raporti i shpejtésisé kéndore té bilancierit (shilorit) me até té manivelés
(bérrylakut) té keté njé ndryshim té kufizuar prej vlierés maksimale té késhilluar né njé zoné té caktuar té kéndit té
rrotullimit té manivelés. Ekziston njé zoné brenda sé cilés raporti i shpejtésisé éshté thuajse uniform. Maksimumi i
késaj zone, pér njé dyshim té vogél té raportit té shpejtésive, pérfshin vlerat kufitare. Qéllimi i punés éshté té béhet
njé sintezé, pér njé raport té dhéne shpejtésie dhe njé ndryshim té paracaktuar té raportit mbi njé zoné. Analiza jep
njé grup ekuacionesh jolineare. Eshté zhvilluar njé algoritém pér zgjidhjen e kétyre ekuacioneve.

Fjalét kyge: sinteza, manivelé, bilancier, raporti i shpejtésive..

SUMMARY

Synthesis is related to specifying the dimensions of the links of a mechanism to yield a certain output requirements.
It is possible to design a four bar mechanism for different output requirements. In some applications of the four bar
linkage, it is required that the ratio of angular velocity of the rocker to that of the crank to have a limited variation
from a maximum prescribed value over a specified range of the crank rotational anglel. There is a region within
which the velocity ratio is almost uniform. The maximum length of region, for a limited variation in the velocity ratio,
includes the extreme values. The purpose of this work is to present a synthesis for a prescribed velocity ratio and a
predetermined velocity ratio variation over a certain region.

The analysis yields a group of highly nonlinear ordinary equations. An algorithm is developed for solving these
equations.

Key words: synthesis, crank, rocker, velocity ratio

HYRIE

Mekanizmat katérhallkésh plan (rrafshor) me
cernieré (nyjetesé) jané komponenté shumé té
pérdorshém né makina, pasi kané njé numér té
madh pérmasash, ndryshimi i té cilave lejon
fleksibilitet mé té madh né projektim. Prodhimi i
sakté i lévizjes gé duam prej mekanizmave
katérhallkésh ndodh shumé rrallé; me sintezén e

mekanizmave katérhallkésh ne marrim lévizje té
pérafért me até gé duam.

Nga mekanizmat kérkohet té ndjekin njé
trajektore té caktuar dhe té kalojné sa mé afér té
jeté e mundur népér pikat e déshiruara. Pér disa
mekanizma éshté e réndésishme gé ata té
kalojné népér pika specifike, ndérsa pér
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mekanizma té tjeré éshté mé e réndésishme té

ndjekin trajektoren.

Sinteza lidhet me pércaktimin e pérmasave té

hallkave té mekanizmit pér té dhéné njé lévizje té

kérkuar né dalje té tij. Kjo ka njé réndési praktike.

Dy jané rrugét e sintezés sé mekanizmave

katérhallkésh:

1. pozicioni i sakté: njihet pozicioni népér té
cilin  duam té kalojé mekanizmi; né
pérgjithési kétu pérdoren metodat grafike té
sintezés. Nése pozicionet jané mé shumé se
tri, atéheré zgjidhja béhet mé e véshtiré dhe
pérdoren programet kompjuterike pér
bérjen e sintezés.

2. optimizmi i trajektores: né kété rrugé
zgjidhen njé numér i madh pozicionesh dhe
minimizohet devijimi (shmangia) i
mekanizmit prej kétyre pikave; kétu
pérdoren teknika té optimizimit numerik, pra
pérdoret kompjuteri.

Mund té projektohen mekanizma katérhallkash

me cernieré pér lévizje té ndryshme né dalje

sipas kérkesave té parashtruara té tilla, si:

- funksion prodhues (gjenerues) i cili kénaq disa

pozicione pikash,

- optimizimin e kéndit té transmisionit,

- zhvillimin e lakoreve té hallkés lidhése

(bjellés) e késhtu me radhé.

Nisemi nga pozicionet fundore, raporti i

shpejtésisé kéndore té bilancierit (shilorit) me até

té hallkés udhéheqése a manivelés rritet deri sa
arrin vlerén maksimale; mé tej ai do té
zvogélohet dhe do té béhet zero né pozicionin

tjetér fundor. Mund té ndryshohen gjatésité e

hallkave, té tilla qé té kemi raportet e kérkuara té

shpejtésisé. Ekziston njé zoné brenda sé cilés

raporti i shpejtésive éshté pothuajse uniform (i

njétrajtshém) [1].

Qéllimi éshté té béjmé njé sintezé pér njé raport

shpejtésie té pércaktuar, dhe pér njé ndryshim té

dhéné té raportit té shpejtésive sipér njé faré

zoné [2, 3, 4].

Kinematika e mekanizimit katér hallkash

Pér mekanizmin katér hallkash té dhéné né fig. 1

duke u bazuar né metodén e sintezés analitike [1]

shkruajmé relacionin vektorial:

E+C=S+R (1)

Kemi shénuar me 0 - kéndi i rrotullimit té
manivelés; ¢ - kéndi i rrotullimit té bilancierit; C
- gjatésia e hallkés lidhése;E - gjatésia e
manivelés; R - gjatésia e bilancierit; S - distanca

ndérmjet akseve té rrotullimit t& manivelés dhe
bilancierit; n - raporti i shpejtésive; n* -

maksimumi i raportit té shpejtésive.

—
C

—
R

Figura 1. Mekanizmi katér hallkash

Projektojmé vektorét sipas boshteve
koordinatave x e y dhe ekuacioni (1) shkruhet:
EcosO+Ccosy+Rsing=S (2)
Esin®+ Csiny +Rsing =Rcos ¢ (3)

Nga ekuacioni (2) dhe (3) eliminojmé kéndin vy ;
pjesétojmé gjatésité e hallkave té mekanizmit me
S ; shénojmé me:

C R
e=—; c=—; r=—;
S S S

dhe marrim;

\/c2 +(rcosp—esin@f =1—ecosO—rsing  (4)
E zgjidhim ekuacionin (4) pér ¢ dhe kemi:

_a-btdyb?+d%-a?
sing= SR (5)
b +d
a=1+e%+r —c2—2ecose;
b:2~r-(1—e-cose); d=2-r-e-sin@ (5a)

2

Raporti i shpejtésive merret nga derivimi i
ekuacionit (4) pérkundrejt 0; shénojmé me

n :ﬂ dhe kemi:
do
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(r-cos¢—e-sin@)n-r-sindp+e-cosp)

\/c2 —(r-cosq)—e-sinG)2

Prej ekuacioneve (4) dhe (6), pas thjeshtésimeve,
marrim raportin e shpejtésisé:
:E(r-cos(e—q))—sinej )
r|e-cos(0—¢)—cos®
Sinteza: Né fig. 2 jepet relacioni ndérmjet n dhe
0.

[e-cos(0—¢)—cos o] -(1—n)-sin(6— )+ cos ¢]— [r - cos(0 — ) —sind]

+[e-(1-n)-sin(0—¢)—nsing]=0

Prej ekuacionit (7) dhe (8)

n*:E{ r-(1-n*)-sin(0; — ¢, )+cos O, } ©)
r e-(l—n*)~sin(92—(I)Z)—n*sind)z

ku ¢, éshté kéndi korrespondues i bilancierit qé

merret nga ekuacioni (5):
ayb, —dy+/b3 +d3 —a2
b3 +d3

ku  a;;bj;d;;jepen  prej

sing, = (10)

ekuacionit  (5a),

0,;¢,;n*; kénaqgin ekuacionin (9), prandaj:

n*_e{r-cos(ez—(])z)—sinez } (11)

T e~cos(92 —<|)2)—cos (o

Né ményré té ngjashme:

oo r-cos(61—¢1)—sin91 (12)
r| e-cos(6; —d; )—cosd;
o8 r-cos(93—¢3)—sin63 (13)
r e~cos(63—¢3)—sin¢3
Vlerat e s mund té jepen sipas 0, :
91 :92 —\V’ (14)
93 292 +\|J” (15)

ku ¢ e " jané vleraté dhéna.
Vlerat pérkatése té ¢,, dhe ¢3 merren prej
ekuacionit (6) dhe kemi:

ajb; —d; /b3 +df —a?

(16)
b2 +d?

sing; =

=e-sinB—-n-r-cos¢ (6)

Vlera e 0, merret nga derivimi i ekuacionit (7)

pérkundrejt 6 dhe barazimi me zero [5]
(punohet né programin aplikativ MathCad). Ky
kusht na jep:

(8)

agh —dgy/b3 +d3 —a3
b3 +d3
Ekuacionit (9) — (17) jané ekuacionet simultane

gé mund té zgjidhen pér nénté té panjohura.
Nése vlerat e n* A, y; y" jané té

sinds = (17)

pércaktuara atéheré té panjohura jané
e ¢ 1, 01, 6, 63, ¢1, ¢, 03

Analiza mund té thjeshtohet me pérafrim té
ekuacioneve né lidhje me 63 derisa ato té
kénagen automatikisht me pérjashtim té " qgé
pércaktohet pas sintezés. Késhtu kjo éshté e
favorshme jo pér té pérdorur té gjithé
parametrat e mekanizmit, por duke Ié€né disa té
liré, té ciléet mund té pérdoren pér plotésimin e
hapésirés sé kérkuar [1, 2]. Pra, kemi 6 ekuacione
té cilat mund té zgjidhen pér
c, r, 04, 05, ¢1, ¢,. Vlera e e éshté
zgjedhur sipas konsideratave té projektimit.

Algoritmi pér zgjidhjen numerike

Sistemi i ekuacioneve qé duhet té zgjidhen jané

ekuacionet (9), (10), (11), (14) dhe (16).

Ekuacionet (9), (11) dhe (12) i shkruajmé né

formén:

F :e-r~(1—n*)2 ~sin(€)2 —¢2)+e~c0562 +r-n*? sind,
(18)

F, :e-r~(1—n*)-cos(92 —(|)2)+e-sin62 +r-n*cos ¢,
(19)
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F3 :e~r-(1—n*)~cos(61 —¢2)+e~sin61 +r-n*cos ¢

(20)
Vlerat e duhura té ¢ dhe r béjné
F1=F2=F3=O.

-
B

-
Figura 2. Lidhja midis n dhe 6

Pérdoret njé skemé iterative, metoda ‘double

false’ [6, 7], si mé poshté:

a. pranohet njé vleré r<1+e; njé vleré e miré
nisjeje éshté r :e/n* .

b. Hapésira e lejueshme e s éshté:
1+e—-r<c<1-—e+r; pra njé vleré fillestare
pér c merret e barabarté me 1—-e+r—¢; € -
éshté njé vleré e vogél.

c.Pranohet njé vleré fillestare pér 0, .

d. Vlera korresponduese e 0, llogaritet prej
ekuacionit (10).

e. F llogaritet prej ekuacionit (18).

f. Pranohen vlera té tjera té 0, . Pérsériten hapat
“d” dhe “e” derisa té ndryshohet shenja e
F .

g. Metoda pérséritet derisa madhésia e F; té
jeté mé e vogél se njé vleré e lejuar e
gabimit, po themi e rendit 107°.

h. F, e llogarisim prej ekuacionit (19)

i. Vlera e céshté ndryshuar, pérséritet hapi “c”
dhe “h” deri sa té ndryshojé shenjae F, .

j- Metoda aplikohet derisa vlera e F, téjeté mée

vogél se 107°. Vlerat e 0,, ¢, dhe té

c merren té tilla qé té kénagin ekuacionet
(9,10,11).

k.Pérsériten hapat “b” dhe “g”.

I. Nga ekuacioni (14) gjendet vlerae 0 .

m. Nga ekuacioni (20) nxjerrim vlerén e F5.

n. Ndryshon vlera e ¢ dhe pérsériten hapat “c,
d, e, f, g |, m” derisa té ndryshojé vlerae F;.

0. Metoda aplikohet derisa vlera e F; té jeté mé

e vogél se 10°°. Vlerat e 0,,0,, ¢, dhe té

c merren té tilla gé té kénagin ekuacionet
(14; 16; 18 dhe 20).

p. Disa vlera té r pranohen sipas hapit “a”. Pér
secilén pércaktohet vlera e ¢ né hapin “j”,
dhe formulés (14)

Njé printim na jep dy lakore gé paragesin F; =0,

F, =0 té cilat ndérpriten né njé piké, Figuren 3.

C T T T

r
Figura 3. Ndryshimii né lidhje me

Vlerat e ¢ dhe r né kété piké jané vlerat vetjake.
Ndérsa vlera té ndryshme té ¢ pérkundrejt r do
té japin vetém njé lakore (me vijé té ndérpreré,
fig. 3). Né kété rast mund té aplikohet metoda
“double false” pér té pércaktuar vlerat vetjake (té
c dher).
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