ROVINNÁ KINEMATICKÁ GEOMETRIE
Neproměnná rovinná soustava 
polohy soustavy:  
dráha bodu A - trajektorie 
obálka křivky k - křivka (k)
Jsou-li  dvě různé polohy soustavy  , pak vždy existuje buď posunutí nebo otočení,  které převádí  do  . [image: ]

Pro limitní polohu 
[image: ]

Pohyb neproměnné rovinné soustavy je určen 4 způsoby:
1) trajektoriemi dvou bodů,
2) obálkami dvou křivek,
3) obálkou a trajektorií,
4) polodií pevnou p a polodií hybnou h.
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nebo trajektorie bodů C a D
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[image: KloubCtyr2]
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	Trajektorií bodu A je zde Pascalova závitnice.
                  Leží-li bod P na kružnici k, je trajektorií kardioida.
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Polodie p a polodie h
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CYKLICKÉ POHYBY
Polodie p i h jsou kružnice (ev. jedna z nich je přímka)
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CYKLICKÉ POHYBY:
1) Cykloidální pohyb
2) Evolventní pohyb
3) Epicykloidální pohyb
4) Hypocykloidální pohyb
5) Pericykloidální pohyb
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Cykloidální pohyb
                       [image: ]                                             
trajektorie cykloidálního pohybu :  cykloida prostá,
                                                              cykloida zkrácená,
                                                              cykloida prodloužená     
[image: ]
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Na následujícím obrázku je zobrazena prostá cykloida pro a=r=2, prodloužená cykloida pro a=3 a zkrácená pro a=1. 
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[image: polEvolventa]
Vratný k cykloidálnímu: 

Pevná polodie: kružnice , 

hybná polodie: přímka 


dráha bodu : evolventa -  prostá; 
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Výpočet parametrických rovnic prosté evolventy:
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Evolventní ozubení                                   Kuželové kolo s eloidním ozubením systému Öerlikon
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[image: polEpicykloida]
Epicykloida prostá:  rh : rp  = 1 : 1  => kardioida,
                                     rh : rp  = 1 : 2  => nefroida 
[bookmark: _GoBack][image: polHypocykloida]

Hypocykloida prostá: rh : rp  = 1 : 4  => asteroida,
                                       rh : rp  = 1 : 3  =>  Steinerova hypocykloida,
                                       rh : rp  = 1 : 2  => průměr pevné polodie
    zkrácené i prodloužené hypocykloidy  pro rh : rp  = 1 : 2  jsou elipsy      
[image: polPericykloida]





Epicykloidy a hypocykloidy


[image: EP_05]Pevná polodie: kružnice , hybná polodie: kružnice  Epi -: vnější dotyk
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