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Közismert, hogy a síkbanmozgó négytagú,csuklósmechanizmushajtó-
púdjának pontjai a legváltozatosabb görbéket (un. pontgörbéket) írják le

mozgásközben (l. pl. l. ábrát és [2]-t). E görbék alkalmasak arra, hogy pl. az

emberi kéz változatos munkáját utánozzák, lemásolják (pl. kenyérgyúró-
mozgás; vígy

a

szlenaforgaíomozgeltsasltlb),
tovabba egyenesvezeto, esetleg

"Lemszüne es mec anizmus vezere jene .W

Gmshof tételével könnyen megállapítható, milyen jellegű a síkban mozgó
négytagú, csuklós mechanizmus üzeme (Van-e pl. forgattyú, s milyen a haj-
tott tag: forgattyús, egy vagy kétoldali lengőtagos) [3]. Roberts már 1875-ben

kimutatta [5], hogy adott négytagú mechanizmushoz mindig szerkeszthető

még két olyan helyettesítő mechanizmus, amelynek határozott pontja az ere-

deti pontgörbét írja le. Nagy a valószínűsége annak, hogy az összesen három

mechanizmus közül található olyan, amely mind működés, mind helykihasz-
nálás szempontjából megfelelő.

'
"

A Roberts-féletétel alkalmazása szerkesztésselvalósítható meg legegy-
s/Aerubben. A 2. abra a) részén vastag vonallal klhuzva látható az eredetl

lngchanizmus, amelynek hajtórúdbeli D pontja yD pontgörbét írja le. Ha az

00'"?ABD A-höz hasonló OCM A-et rajzolunk, akkor a háromszög M csúcs-
pontla a másikkét mechanizmus egyik helytálló pontja. Jó segítséget nyújt

aplslerkesztesheza 2. ábra b) részén látható segédábra, amely ABD A-re épül

al
11- AZ AB meghosszabbítására rajzolt a és c hosszúság 00 és Co jelképes

toírgüztogíaxtadjlaiíEzekhbirtolgálbiín005181140ÉBÉÉBÉ)A segitségíéxlrlel341o;
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onaa meg ossza 1 ásáva az - öz ugyancsa asono

a be ygtfgsálgíAfzerkeszthlítőlráiííA

segédálzrakapott hosszúságai adják
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ec anizmuso o a osszusagai l.

rokoni?megfigyelhető,hogy a, és bl párhuzamos és azonos nagyságú. Hasonló

gottalalunkb2 és c; c és v; 61 és uz; 62 és 221; végül col és u között.

az ah m-abranlatható mechanizmusok közül - Grashof-törvénye szerint -

h,
08, glígciljtlílírsnusliésa

Z-ljcíeliáifzráattljrúkarralrendtílkező:egyoldalú lengő"
-

je u: egyo au e os engőtagos mec amzmus.

H] a eRoberts-feletétel több bizonyítása közül M eyer zur Capellen levezetése

számsíkgegyszerűbb.A 2. ábrát alapul véve és a mechanizmust a komplex
Üből kiindelkepzelve[6], kereshetjük az új M pont helyzetét O-ból vagy

n ulva a mechanizmusok bármely helyzetében.
4!

l '960- üpr. 6-án elhangzott előadás.



a) O-ból kiindulva:

ŐÍLÍ= ŐÉ+ E_H*+171) =

í a1ejÜPb"a-)+ ul ej((fa*a) + Cl ej(lPc'"a) :

Z e'ja(u1 ejlfa + al ejífb + cl ejWc)-:

í e-Ía a____ 61934+ uekrb + c T 61?) -__-_

b

z j; 6411 (aeiwa+ beiw + 061%)Z Ez?(___d) e-ja;

1. ábra. Síkban mozgó négytagú csuklós mechanizmus hajtórúdjára
szerelt. pontsor által leírt pontgörbék

mert al = u; bl = a; b2 = c; cl = uz és uI/bz = u/b, azaz ul = ÍhU/bí
= au/b; t vábbá uz /b2 = u/b,_ azaz cl = uz = b2u/b_= cu/b. Ugyanakko
ü + E + = - ü alapján aem + bem +lceÍ'Pc = - de") = - d.É

b) C- ől kiindulva ai előbbiekhez hasonló meggondolással:
__,

_

CM = (- d) e"?c-Ale
eredményre jutunk.
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2. ábra. Síkban mozgó négytagú csuklós mechanizmus (vastag vonal) két Boberts-félrr

helyettesítő mechanizmussal (Vékony vonalak) és a Roberts-féle segédszerkesztés

D

3. ábr

tughosí;Éhslkbanmozgó négytagú csuklós mechanizmus yD Bíntgörbóvel ; b) a, további

Msagokat szolgáló Roberzs-féle segédszerkesztés ; e) OM -re felépített mechaniz-

mus yD-vel ; d) 517-113 szerkesztett mechanizmus yDdvel
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Az 07? tehát -a hajlásszögű vektor, amelynek hossza akkoraüh
u/b = Oí/d, míg Ő-ÜB hajlású hossza akkora, hogy 12/b= (IM/d. Az MM
tehát állandó helyű, amit éppen bizonyítani kellett. Ezzel ABDA N 0051)"
bizonyítva van.*

A síkban mozgó négytagú, csuklós mechanizmusok közül mint küh
leges mechanizmusfajta ismert az egyenlőszárú (4. ábra) és az antiparalelr"
gram (5. ábra) mechanizmus. Beyer könyvében [1] e két mechamzmug [okol

4. ábra. a) Kétforgattyús egyenlőszárú mechanizmus; b) Forgattyúkaros
lengőtagos egyenlőszárú mechanizmus

B

5. ábra. a) azonos és b) ellenkező értelemben forgó
antiparalelogram-mechanizmus

ságáról a következőket írja: ,,Zwischen den Koppelkurven der gleichschlefll;
ligen Kurbelgetriebe und der Antiparallelkurbelgetriebe besteht ein beachíel;
werter Zusammenhang, der mit Hilfe des Robertsschen Satzes leicht beWü
bar ist. Die gleichsehlenklige Kurbelschwinge und das gegenlaufige Annát
rallelkurbelgetriebe erzeugen gleichartige Koppelkurven . . . Ebensó bexfnti.
man leicht, dass die gleiehschenklige Doppelkurbel und das gleichláuflge ml:
parallelkurbelgetriebe gleiehartíge Koppelkurven . . . beschreiben." Magyaran,
A két mechanízmusfajta, mégpedig az egyenlőszárú és az antiparalelog

, no?
* E bizonyítást az NME VI. (,,Mechanizmus0k" tárgyköréből tartott) Tlldomtteiílel

Ülésszakán Dr. W. Rössner más módon megismételte és a levezetést Schmzd ne
mi!

fűzte, szóban megemlítve, hogy a Schmíd-féle levezetés megelőzte a Meyer zur a

által közzétettet (l. e kötet Rössner-féle cikkét).
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6. ábra. Kétforgattyús egyenlőszárú mechanizmus (vastag folytonos
vonal) yD pontgörbéje. A szaggatott vonalú azonos értelemben forgó

antiparalelogram-mechanízmus D pontja ugyancsak yD-t írja le

7: ábra. Forgattyúkaros lengőtagos egyenlőszárú mecha-
mzmus (vastag folytonos vonal) yD pontgörbéje. A szag-
gatott vonalú ellenkező értelemben forgó antiparalelo-

grammechanizmus D pontja ugyancsak yD-t írja le
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között figyelemreméltó összefüggés áll fenn, amely a Roberts-féle tétellel
könnyen igazolható. Az egyenlőszárú lengőtagos és az ellenkező értelembe
forgó antiparalelogram mechanizmus hajtórúdja hasonló pontgörbék 1e_
írására képesek . . . Hasonlóképpen könnyen bizonyítható, hogy az egyenlű
szárú kétforgattyús és az azonos értelemben forgó antiparalelogram mechm
nizmus hajtórúdjai ugyancsak hasonló pontgörbéket írnak le.

Ma

ln H

Í

a"

8. ábra. A 6. ábrához tartozó Roberts-féle segédszerkesztés, a KD jelű körrel, amelY rög,

zített zÜí-hez D pont mértani helyét mutatja

Ha a hasonló kitételt az azonosságra kívánjuk korlátozni, akkor a követ,
kező eredményre jutunk. 7

A lengőtagos egyenlőszárú mechanizmus hajtórúdja D pontjának a" j
ábrát) pontgörbéje azonos az ugyanolyan taghosszúságokkal kialakított e _eó_
kező értelmű szögsebességgel mozgó antiparalelogram mechanizmus 1133,?
rúdja D pontjának pontgörbéjével; s ugyancsak azonos pontgörbét ír le/aIfi)
forgattyús egyenlőszárú mechanizmus hajtórúdjának D pontja (l. 6. ábra

7
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.

t az azonos értelmű szögsebességgel hajtott antiparalelogram hajtórúd-

WmkOntja; de éppen Roberts-tételét alkalmazva, csak akkor, ha ABDA N

JanEÉAPvagyis a Roberts-féle tételnél alkalmazott harmadik forgáspont (M)

0AbeegikA-val vagy B-Vel [7], attól függően, hogy melyik oldalon kapjuk az

ántiparakglogram
mechanizmust.

Ma

/'F K.
o, A a Co

KB
I

D;

9. ábra. A 7. ábrához tartozó Roberts-féle segédszerkesz-
tés, a Kő jelű körívvel, amely rögzített mihez D pont

mértani helyét mutatja

Ez egyúttal azt is jelenti, hogy az adott hosszúságú hajtórúddal mint

körsugárralazonnal kijelölhető a D pont mértani helyeit kijelölő kör (l. 8.

abrát) vagy körív (l. 9. ábrát).
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BAMEHAHHE K IlPHMEHEHl/IIO nocTynATA POBEPTCA, nEncTBymmEro
llETblPEXllJIEHHblFl MEXAHHBM, nBurAmmuncH B IIJIOCKOCTn

np. 3. TEPHJIAH

Pesxome

ABTop Kopomo oauaxomnr HOCTyJIaTOM Po6epTca- B noxasarenbcme Mcüepa
LIaHHGJIEHa - Jle-ÜCTBYEOIIIHMHa HCTblpCXHIIeHHblE, mapnnpume Mexauusmu, Imnrammuep
B nnocxocm, IIOTOM oöpaTm BHHMaHHe Ha CXOILCTBO, oTMeueHHoe BeüepoM, Kompoe gegen,"
TBJIBHO Memay TOHKaMI/I Kpnsux mayx OCOŐbIX,a uMeHHo paBl-[OŐOKHXu aHTunapanneno:
rpaMMoBux Mexauuamos. B KOHHC CTaTbH OHpCIJLGJIHIOTCSIpaMKn CXOJICTBa.

BEMERKUNGEN ZUR ANWENDUNG DES SATZES VON ROBERTS

ÜBER DIE SICH IN DER EBENE BEWEGENDEN VIERGLIEDRIGEN

MECHANISMEN

Dr. z. TERPLÁN

Zusammenfassung

Der Verfasser beschreibt kurz den für die ín der Ebene bewegten viergliedrigen
gelenkigen Mechanísmen gültigen Roberts'schen Satz mit der Beweisführung von Mayer
zur Capellen und macht dann auf die von Beyer erwáhnte Verwandtschaft aufmerksam,
die zwischen den Punktkurven von zwei speziellen Mechanismen, den gleichschenkelígen
und den Antiparallelogramm-Mecha,nismen besteht. Zum Schluss des Artikels werden

die Grenzen der Verwarzdtschaft bestimmt.

REMARKS ON THE APPLICATION OF THE ROBERTS THEOREM RELATIVE

T0 FOUR-BAR MECHANISMS MOVING IN A PLANE

Dr. Z. TERPLÁN

Summary

Brief description of the theorem of Boberts applicable to four-bar jointed mechW
nísms moving in a. plane with the demonstration accordíng to Meyer zur Capellen 311

draws the attention to the relationship mentíoned by Beyer that exists between the

point curves of two special (isosceles and antipatallelograrn) mechanísms. The Pa?"
f inally defínes the limits of reIatia-nship.

OBSERVATION SUR LE THEORÉME DE ROBERTS VALABLE POUR LES

MÉCANISMES A OUATRE MEMBRES MOBILES EN PLANE

Dr. z. TERPLÁN

R é s 11 m é

D

Le theoréme de ROÖEJÍS valable pour les mécanismes articulés á. quatre membre;
mobiles en plane est décrit bríévement avee la. démonstratíon de Meyer zur 0173

M5
l'attention est dírigée vers Faffínité mentionnée par Beyer qui existe entre lfjs Cournti.
de poínt de deux mécanismes spéciales _ le mécanisme isoscéle et le mécamsme 3

parallelogramme. Le fin de Fouvrage donne les limites de cette affínfíté.
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