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Kozismert, hogy a sikban mozgé négytagi, csuklés mechanizmus hajto-
ridjanak pontjai a legvéltozatosabb gorbéket (in. pontgorbéket) irjak le
mozgas kozben (L. pl. 1. dbrat és [2]-t). E gorbék alkalmasak arra, hogy pl. az
emberi kéz valtozatos munkdjat utdnozzak, lemasoljak (pl. kenyérgyiré-
mozghs; vagy a szénaforgaté mozgdsa stb.), tovdbbé egyenesvezetd, esetleg
iizemsziinetes mechanizmust vezéreljenek.

Grashof tételével konnyen megallapithat6, milyen jellegii a sikban mozgé
négytagu, csuklés mechanizmus iizeme (van-e pl. forgattyd, s milyen a haj-
tott tag: forgattyts, egy vagy kétoldali lengGtagos) [3]. Roberts mar 1875-ben
kimutatta [5], hogy adott négytagit mechanizmushoz mindig szerkeszthets
még két olyan helyettesité mechanizmus, amelynek hatarozott pontja az ere-
deti pontgorbét irja le. Nagy a valdszinlisége annak, hogy az Osszesen harom
mechanizmus koziil talalhaté olyan, amely mind miikédés, mind helykihasz-
nalés szempontjabdl megfeleld.

A Roberts-féle tétel alkalmazasa szerkesztéssel valésithaté meg legegy-
szerlibben. A 2. dbra a) részén vastag vonallal kihtizva lathaté az eredeti
mechanizmus, amelynek hajtéradbeli D pontja v, pontgérbét irja le. Ha az
0C-re ABD A\-hoz hasonls OCM A -et rajzolunk, akkor a hdromszdg M csiics-
Pontja a masik két mechanizmus egyik helytalls pontja. J6 segitséget nytjt
dplszerkesztéﬂez a 2. dbra b) részén lathato segédabra, amely ABD /\-re épiil
3 1. Az 4B meghosszabbitasara rajzolt a és ¢ hosszisag O, és C, jelképes
IOaBPOQtokat adja. Ezek birtokdban 0,0, M, \ ~ ABD A segitségével M,,

vibbg, A vonalak meghosszabbitasaval az A BD /A -hoz ugyancsak hasonlé
a he] Ates E DG A szerkeszthets meg. A segédabra kapott hosszisigai adjak

E’T ettesité mechanizmusok oldalhosszisagait.
r‘)konsgl megﬁ}gyelhetc’i,’ hogy a és b, parhuzamos és azonos nagysagi. Hasonlé

A%Ot’talralur}k by és c; ¢ és v; ¢y 68 uy; ¢y és vy Végiil a, és u kozott.
az, alapméabrap latha’to mechagizmusok kozill — Grashof-torvénye szerint —
agos, i Chanizmus ¢s a 2-jelli forgattyikarral rendelkezs: egyoldali, lengd-

}% 22 L-es jeli: egyoldali kettés lengétagos mechanizmus.
(4] a e 90 erts-fgle tétel tobb bizonyitasa kozill Meyer zur Capellen levezetése
szémsikgﬁgylsz?l‘ubb. A 2. 4brét alapul véve és a mechanizmust a komplex
Chg kij de képzelve [6], kereshetjiikk az tj M pont helyzetét O-bél vagy
Ndulva a mechanizmusok barmely helyzetében.
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a) 0-bél kiindulva:

0M = OF + EH + HM —
— al ej(wb"a) + Uy ej('Ta_") + ¢y ej(?”c'“a) —

— e—j“(ul el9a -+ a, el -+ [ gj‘pc) =

=e¢ % a . e/% 4 uel® + ¢ —— el%| =

= % e~ (aej% + bei®s + cej%) _— _:_ (— d) e—ja;

1. dbra. Sikban mozg6 négytagi csuklés mechanizmus- hajtériadjara
szerelt pontsor altal leirt pontgérbék

mert a; = u; by =a; by =c¢; ¢, = uy, és u /by, = u/b, azaz u; = blu/bfr
= aufb; tovibba u, [by, = u/b, azaz ¢, = uy, = byu/b = cu/b. Ugyanakko
44 p+¢= —{ alapjan ae/?s + bel® -+ cel?e = — de’0 = — d.

¢
b) C-b6l kiindulva az elébbiekhez hasonlé meggondoldssal:

=t v :
CM = Yy (— d) e
eredményre jutunk.
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\ Imagindre Achse

2. dbra. Sikban mozg6 négytagt csuklés mechanizmus (vastag vonal) két Roberts-féle
helyettesit6 mechanizmussal (vékony vonalak) és a Roberts-féle segédszerkesztés

2i'sy
+ dbrg, ; 5
tagh g, f’#)'slkban mozgd négytagu csuklés mechanizmus yp, pontgoérbével ; b) a tovabbi
“Usdgokat, szolgalo Roberis-féle segédszerkesztés; c) OM-re felépitett mechaniz-
mus yp-vel ; d) OM-re szerkesztett mechanizmus yp-vel
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Az 5]7 tehat —a hajlasszogli vektor, amelynek hossza akkora’h

ulb = OM/d, mig oM B hajlast hossza akkora, hogy v/b = CM/d. A, Iy,
tehat allandé helyf(i, amit éppen bizonyitani kellett. Ezzel ABDA ~. OCMI'.
bizonyitva van.*

A sikban mozgé négytagi, csuklés mechanizmusok koziil mint kiil;
leges mechanizmusfajta ismert az egyenlészara (4. abra) és az antiparglg
gram (5. 4bra) mechanizmus. Beyer konyvében [1] e két mechanizmus Toky,

4. dbra. a) Kétforgattyts egyenlészari mechanizmus; b) Forgattytkaros
lengdtagos egyenldszari mechanizmus

0 c 0%

8

5. dbra. a) azonos és b) ellenkezd értelemben forgd
antiparalelogram-mechanizmus

sagardl a kovetkezdket irja: ,,Zwischen den Koppelkurven der gleichschlenlz'
ligen Kurbelgetriebe und der Antiparallelkurbelgetriebe besteht ein beachtel;
werter Zusammenhang, der mit Hilfe des Robertsschen Satzes leicht bew.e;
bar ist. Die gleichschlenklige Kurbelschwinge und das gegenliufige Anthiq
rallelkurbelgetriebe erzeugen gleichartige Koppelkurven ... Ebenso bew;{-.
man leicht, dass die gleichschenklige Doppelkurbel und das gleichlidufige ol
parallelkurbelgetriebe gleichartige Koppelkurven . .. beschreiben.” Magyf*ram
A két mechanizmusfajta, mégpedig az egyenldszaru és az antiparalelog

;08
* K bizonyitast az NME VI. (,,Mechanizmusok’ targykorébdl tartott) Tl_ldom?fg) et
Ulésszakén Dr. W. Rissner mas moédon megismételte és a levezetést Schmid 1ne Jlet
flizte, sz6ban megemlitve, hogy a Schmid-féle levezetés megeldzte a Meyer zur ap!
altal kozzétettet (1. e kotet Riossner-féle cikkét).
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6. dbra. Kétforgattyus egyenlészari mechanizmus (vastag folytonos
vonal) yp pontgérbéje. A szaggatott vonali azonos értelemben forgd
antiparalelogram-mechanizmus D pontja ugyancsak yp-t irja le

7. dbra. Forgattytikaros lengtagos egyenldszari mecha-

nizmus (vastag folytonos vonal) yp pontgérbéje. A szag-

gatott vonalu ellenkez6 értelemben forgé antiparalelo-
grammechanizmus D pontja ugyancsak yp-t irja le
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kozott figyelemreméltd oOsszefiiggés all fenn, amely a Roberts-féle tétellq)
kénnyen igazolhaté. Az egyenlGszart lengGtagos és az ellenkezd értelemyy
forgé antiparalelogram mechanizmus hajtéridja hasonlé pontgérbék |,
irdsara képesek ... Hasonl6képpen konnyen bizonyithatd, hogy az egyen.
szara kétforgattyis és az azonos értelemben forgé antiparalelogram mech,
nizmus hajtoradjai ugyancsak hasonlé pontgérbéket irnak le.

M

H H‘\% D

//
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8. dbra. A 6. dbréhoz tartoz6 Roberts-féle segédszerkesztés, a Kp jelii korrel, amely 108
zitett AB-hez D pont mértani helyét mutatja

Ha a hasonlé kitételt az azonossdgra kivanjuk korlatozni, akkor a kovet

kez6 eredményre jutunk. 7
A lengétagos egyenldszari mechanizmus hajtéridja D pontjanak (.
abrat) pontgorbéje azonos az ugyanolyan taghosszisagokkal kialakitott el®
kez$ értelmi szogsebességgel mozgé antiparalelogram mechanizmus hal?
radja D pontjinak pontgorbéjével; s ugyancsak azonos pontgorbét ir le a

forgattyts egyenlészart mechanizmus hajtéradjanak D pontja (1. 6. abrit)
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. ¢ az azonos értelmii szogsebességgel hajtott antiparalelogram hajtérid-
T{“nk ontja; de éppen Roberts-tételét alkalmazva, csak akkor, ha ABDA ~
jam;, AP vagyis a Roberts-féle tételnél alkalmazott harmadik forgaspont (M)
0‘4]066’S ik A-val vagy B-vel [7], attdl fiiggben, hogy melyik oldalon kapjuk az
Zntip&ralebgmm mechanizmust.

Mo

9. dbra. A 7. dbrahoz tartoz6 Roberts-féle segédszerkesz-
tés, a Kp jeli korivvel, amely rogzitett A B-hez D pont
mértani helyét mutatja

Ez egytttal azt is jelenti, hogy az adott hossziisagti hajtértddal mint
kirsugarral azonnal kijelslhet6 a D pont mértani helyeit kijelols kor (1. 8.
abrat) vagy koriv (1. 9. abrat).
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3AMEYAHHME K NPUMEHEHHUIO NMOCTYJIATA POBEPTCA, NEHCTBYIOIIEr(
YETBIPEXUJIEHHbIA MEXAHH3M, JBUTAKOILIUICA B MJI0CKOCTY

ap. 3. TEPIUIAH

Peswome

ABTOp KOPOTKO 03HAKOMHT TI0cTyj1aToM Pobeprca — B J0KasarteabcTBe Meiiepg
LlanmesieHa — JeHCTBYIOIMM HA YeThIPEXUJIeHHbIE, MAPHHUPHbIE MEXAHU3MbI, IBHIaiomy,
B IUJIOCKOCTH, MOTOM 00pAaTUT BHUMaHHe HA CXO/CTBO, OTMeYeHHOe Beliepom, KoTopoe neitcrgy
TeJIbHO MEXK/y TOUKAMH KPUBBIX JBYX 0COOBIX, a MMEHHO PaBHOOOKUX U aHTHHapanneﬂO:
I'DPAMMOBBIX MEXaHM3MOB. B KOHIe cTaTbU ONPEAEJISIIOTCS PAMKH CXOJCTBA.

BEMERKUNGEN ZUR ANWENDUNG DES SATZES VON ROBERTS
UBER DIE SICH IN DER EBENE BEWEGENDEN VIERGLIEDRIGEN
MECHANISMEN

Dr. Z. TERPLAN

Zusammenfassung

Der Verfasser beschreibt kurz den fiir die in der Ebene bewegten viergliedrigen
gelenkigen Mechanismen giiltigen Roberts’schen Satz mit der Beweisfithrung von Meyer
zur Capellen und macht dann auf die von Beyer erwihnte Verwandtschaft aufmerksam,
die zwischen den Punktkurven von zwei speziellen Mechanismen, den gleichschenkeligen
und den Antiparallelogramm-Mechanismen besteht. Zum Schluss des Artikels werden
die Grenzen der Verwandtschaft bestimmt.

REMARKS ON THE APPLICATION OF THE ROBERTS THEOREM RELATIVE
TO FOUR-BAR MECHANISMS MOVING IN A PLANE

Dr. Z. TERPLAN

Summary

Brief description of the theorem of Roberts applicable to four-bar jointed mecha-
nisms moving in a plane with the demonstration according to Meyer zur Capellen a1
draws the attention to the relationship mentioned by Beyer that exists between th¢
point curves of two special (isosceles and antiparallelogram) mechanisms. The paper
finally defines the limits of relationship.

OBSERVATION SUR LE THEOREME DE ROBERTS VALABLE POUR LES
MECANISMES A QUATRE MEMBRES MOBILES EN PLANE

Dr. Z. TERPLAN

Résumé
>
Le theoréme de Roberts valable pour les mécanismes articulés & quatre memﬁ:;;
mobiles en plane est déerit briévement avec la démonstration de Meyer zur Cape e
I'attention est dirigée vers 'affinité mentionnée par Beyer qui existe entre les cout i’
de point de deux mécanismes spéciales — le méeanisme isoscéle et le mécanisme &
parallelogramme. Le fin de l'ouvrage donne les limites de cette affinité.
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