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3UREOHPDWLFH�Podelování�G\QDPLFNêFK�MHY �Y� mechanických soustavách s�ozubenými koly D�
VLORYêFK�SRP U �Y�]iE UHFK�R]XEHQt� MH�Y QRYiQD�]QDþQi�SR]RUQRVW� MLå�YtFH�QHå�SDGHViW� OHW��
3 HVWR�teoretické ]QDORVWL�Y�WpWR�Y GQt�REODVWL�VWiOH�]QDþQ �]DRVWiYDMt�]D�SRW HEDPL�QiURþQ Mãt�
technické praxe.�$�WR�S HGHYãtP�SURWR��åH�YODVWQRVWL�GRVXG�SRXåtYDQêFK�YêSRþWRYêFK�PRGHO �
MVRX� stále S tOLã� RGOLãQp� RG� YODVWQRVWt� reálnýFK�� ]YOiãW � SDN� Y\VRNRRWiþNRYêFK� S HYRGRYêFK�
VRXVWDY�þL�S HYRGRYêFK�VRXVWDY�V�moderním R]XEHQtP��MHKRå�VRXþLQLWHO�]iE UX�SURILOX�εα >����
�
1HMVORåLW MãtP�D�VWiOH�QHGRVWDWHþQ �]YOiGQXWêP�SUREOpPHP�YãHFK�SHYQRVWQtFK�D�G\QDPLFNêFK�
YêSRþW �� þL� YêSRþWRYêFK� PRGHO �� ] VWiYi� VDPRWQp� R]XEHQt�� 2]XEHQt� V� YHOPL� VORåLWRX�
SUREOHPDWLNRX� VYpKR� YQLW QtKR� EX]HQt� D� WOXPHQt� JHQHURYDQpKR� S tPR� Y�]iE UHFK�
VSROX]DEtUDMtFtFK� SiU � ]XE �� ]S VREHQRX� významným interaktivníP� YOLYHP výrobních 
~FK\OHN�� SRGGDMQêFK� GHIRUPDFt� SURYR]Q � ]DWtåHného ozubení a výškových modifikací 
VSROX]DEtUDMtFtFK� ERN � ]XE �� 7\WR� VORåLWp� YOLY\� Msou však� GRVXG� YH� YãHFK� ]QiPêFK� þL�
SXEOLNRYDQêFK� SUDFtFK�� ]DP HQêFK� QD� PRGHORYiQt� G\QDPLFNêFK� MHY � þL� VLORYêFK� SRP U �
Y�]iE UHFK�VRXNROt�V�S tPêPL�þL�ãLNPêPL�]XE\��]SUDYLGOD�zanedbáván\��3HULRGLFN\�SURP QQi�
WXKRVW� R]XEHQt� L� SHULRGLFN\� SURP QQi� QHURYQRP UQRVW� S HYRGX�� S HGVWDYXMtFt� KODYQt� ]GURMH�
VORåLWpKR� YQLW QtKR� EX]HQt�� MVRX� SDN� zjednodušeny� MHQ� QD� prosté IXQNFH� þDVX� Tímto 
zjednodušením se ovšem zanedbává Y EHF�QHMVLOQ Mãt�DOH�L�QHMVORåLW Mãt�]GURM�YQLW QtKR�EX]HQt��
]S VREHQê�SRGGDMQêPL�GHIRUPDFHPL�SURYR]Q �]DWtåHQpKR�R]XEHQt���
�
3UREOHPDWLNX�nového PRGHORYiQt�G\QDPLFNêFK�MHY ��vyvíjeného ve VZLÚ, a.s.��]DP HQpKR�
QD�RGVWUD ování uvedených�zjednodušení,�VL�DOHVSR �QD]QDþíPH�Y�WRPWR�krátkém S tVS YNX���
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����0RGHORYiQt�G\QDPLFNêFK�MHY �Y�]iE UX�R]XEHQt��
9êFKR]t�PDWHPDWLFNê�PRGHO� SUR� VLPXODFL� REHFQ � QHOLQHiUQtFK� G\QDPLFNêFK� MHY �� NWHUp� VH�PRKRX�Y\VN\WRYDW�Y�G\QDPLFNp�VRXVWDY � WYR HQp� MHGQtP�SiUHP�R]XEHQêFK�NRO� V�PRGHUQtP�þHOQím ozubením��XORåHQêFK�QD�QHLVRWURSQ �SRGGDMQêFK�D�WOXPHQêFK�SRGSRUiFK��S HGVWDYXMH�REHFQ �VRXVWDYX�ãHVWL�VLPXOWiQQtFK�QHOLQHiUQtFK�GLIHUHQFLiOQtFK�URYQLF�GUXKpKR� iGX�V�YHOPL�VORåLW �SURP QQêPL�SDUDPHWU\�þL�spíše IXQNFHPL��� �3UR� VHVWDYHQt� W FKWR� ãHVWL� YêFhozích 

pohybových rovnic dynamické soustavy, 
QD]QDþHQp� �YþHWQ � NDUWp]VNp� VRX DGQLFRYp�
VRXVWDY\�� QD� REU�� ����� O]H� SRXåtW�
Lagrangeových rovnic druhého druhu.� =D�
S HGSRNODGX� NRQVWDQWQt� U\FKORVWL� ]iE UX�
R]XEHQt� QD� ]iE URYp� S tPFH� D po zavedení�
provozní nerovnoP UQRVWL� S HYRGX� T�
�relativní výchylky ozubených kol��VSROHþQ �
V� UHGXNRYDQRX� KPRWQRVWí ozubených kol 
P � ��� ��SUR�Q å�SODWt���
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2EU�������Modelovaná dynamicki�VRXVWDYD������P åHPH��YêFKR]t�VRXVWDYX�ãHVWL�SRK\ERYêFK��
����������������������������������������������������������������������������URYQLF� ]UHGXNRYDW� QD� VRXVWDYX� S WL�����������

pohybových rovnic a tuto pak zapsat �
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NGH�MVRX��
E���������ãt ND�R]XEHQt��

��F����������SHULRGLFN\�SURP QQi�FHONRYi�P UQi�WXKRVW�R]XEHQt�
� � �F 2,1 �...  tuhosti  podpor ozubených kol 1 a 2, kde U��V� �\��]��
) � �������SHULRGLFN\�SURP QQi�YêVOHGQLFH�W HFtFK�VLO�Y�]iE UX�R]XEHQt �
- ��� � �����KPRWQp�PRPHQW\�VHWUYDþQRVWL�R]XEHQêFK�NRO���D����������������������������������������������
N���������VRXþLQLWHO�HNYLYDOHQWQtKR�YLVNy]QtKR�WOXPHQt�Y�]iE UX�R]XEHQt�

��� � �N 2,1 ������tlumení podpor ozubených kol 1 a 2, kde U��V� �\��]�
P ��� � ...  hmotnosti ozubených kol 1 a 2�
U ����� � �����SRORP U\�]iNODGQtFK�NUXåQLF�R]XEHQêFK�NRO���D���
ν���������SHULRGLFN\�SURP QQi�QHURYQRP UQRVW�S HYRGX�SRG�kvazistatickým�]DWtåHQtP�
\ ��� � � �] ��� � D��ϕ ��� �   ... výchylky ozubených kol 1 a 2, patrné z obr. 2.1.�



-H�ovšem ] HMPp��åH�S HVQRVW�provozní QHURYQRP UQRVWL�S HYRGX�T��]tVNDQi� HãHQtP�VRXVWDY\�
pohybových rovnic (2.3), Yê]QDPQ �závisí S HGHYãtP�QD�S HVQRVWL�SDUDPHWU �F�D�ν��S tSDGQ �L�
) � �� S HGVWDYXMtFtFK�YHOPL� VORåLWp� ]GURMH�YQLW QtKR�Y\VRNRIUHNYHQþQtKR�EX]HQt�JHQHURYDQpKR�
Y�]iE UHFK� ]XE �� �-HOLNRå� HãHQt� YêVOHGQLFH� W HFtFK� VLO�) � MH�SRGUREQ � XYHGHQR� Y�OLW�� >��@� D�
E\OR�Wpå�SUH]HQWRYáno�Y�OR VNpP�URFH�QD�GYRX�NRQIHUHQFích��) � MLå�GiOH�QHEXGHPH�XYDåRYDW���
�
=D�]PtQNX�MLVW �VWRMt��åH�WpP �YH�YãHFK�GRVXG�SXEOLNRYDQêFK�SUDFtFK��D �MLå�]DKUDQLþQtFK�þL�
tuzemských, parametry F�D�ν�MVRX�XYDåRYiQ\�SRX]H�MDNR�IXQNFH�þDVX��WM��YH�WYDUX�F�W��D�ν�W���
6RXþLQLWHO� ]iE UX� SURILOX� þHOQtKR� R]XEHQt αε MH� SDN� Y� W FKWR� SUDFtFK� XYDåRYiQ� NRQVWDQWQt��
získaný MHQ�prostým�JHRPHWULFNêP�YêSRþWHP. Ovšem MDN�MH�SDWUQp�MLå�]�YêVOHGN �získaných a 
uvedených Y� OLW�� >��@�� S L� PRGHORYiQt� G\QDPLFNêFK� MHY � D� VLORYêFK� SRP U � Y� ]iE UHFK�
ozubených soukolí taková zjednodušení vedou�N�QHVSUiYQêP�YêSRþWRYêP�YêVOHGN P�D�SUR�
SUD[L� YHOPL� QHEH]SHþQêP� ]iY U P�� =�W FKWR� G YRG � E\OD� SR]RUQRVW� DXWRU � ]DP HQD� QD�
S HVQi� HãHQt�VORåLWêFK�SDUDPHWU �F�D�ν�MLå�Y�PLQXORVWL��3RGUREQ ML�YL]�OLW��>��@��&tOHP�W FKWR�
SUDFt� E\OR� S HGHYãtP� RGYR]HQt� D� QDSURJUDPRYiQt� SRþHWQtKR� HãHQt� YOLYX� ]DWtåHQt� þHOQtKR�
ozubení s�S tPêPL�]XE\�QD�MHKR�SRGGDMQp�GHIRUPDFH�D�]Y WãRYiQt�]iE UX�L�PLPR�]iE URYRX�
~VHþNX��YþHWQ �]P Q�YH�YQLW QtP�Y\VRNRIUHNYHQþQtP�EX]HQt��$�WR�QDNRQHF�L�V�UHVSHNWRYiQtP�
vzájemných interakcí s periodickými výrobními úchylkami a výškovými modifikacemi 
HYROYHQWQtFK� SURILO � VSROX]DEtUDMtFtKR� R]XEHQt�� NWHUp� GpONX� ]iE UX� R]XEHQt� QDRSDN� VQLåXMt��
7RWR� UHVSHNWRYiQt� QHOLQHiUQtFK� YODVWQRVWt� UHiOQpKR� R]XEHQt� VH�PXVt� VDPR] HMP � Yê]QDPQ �
projevit i ve výsledcích mRGHORYiQt�G\QDPLFNêFK�MHY �D�VLORYêFK�SRP U �Y�]iE UHFK�VRXNROt��
Y\YRODQêFK�YQLW QtPL�]GURML�buzení���

�
9�SUYpP�VWDGLX�QRYpKR�PRGHORYiQt��EOtåH�SRSVDQpKR�Y�OLW��>�@��>�@��>�@�D�>���@��E\O\�SDUDPHWU\�
F�D�ν�XYDåRYiQ\�MDNR�VORåLWp�IXQNFH�þDVX�W a jmenovité síl\�)� �]DW åXMtFt�R]XEHQt��WM��YH�WYDUX�
F�W�)� �� D� ν�W�)� ��� $� WR� MLå� V�SURP QQêP� VRXþLQLWHOHP� ]iE UX� SURILOX� UHVSHNWXMtFtP� YOLY�
YêUREQtFK� ~FK\OHN�� YêãNRYp� PRGLILNDFH� D� SRGGDMQêFK� GHIRUPDFt� NYD]LVWDWLFN\� ]DWtåHQpKR�
ozubení. S�ohledem na praktické aplikace docíOHQêFK� YêVOHGN � SDN� E\OD� ]DYHGHQD�
WUDQVIRUPDFH�SDUDPHWU �F�D�ν�]�þDVRYp�GRPpQ\�QD�IXQNFH�SRORK\�]iE UX�QD�]iE URYp�S tPFH�
YH� WYDUX� F�[�)� �� D� ν�[�)� ��� NGH� [� S HGVWDYXMH� Y]GiOHQRVW� SRORK\� ]iE UX� RG� SyOX� ]iE UX� D�
YêVOHGN\� YêSRþW � MVRX� GRSO RYiQ\� úGDMHP� RWiþHN� hnacího ozubeného kola�� Ovšem� MLå� ]�
UR]ERUX�YêSRþWRYêFK�YêVOHGN �získaných v prvém stadiu nového modelování�E\OR�V�RKOHGHP�
QD� ]QDþQ � VORåLWp� YODVWQRVWL� MDN� VRXþLQLWHOH� ]iE UX� SURILOX� αε �� WDN� KDUPRQLFNêFK� VORåHN�
SHULRGLFN\�SURP QQp�WXKosti ozubení F�D�SHULRGLFN\�SURP QQé�QHURYQRP UQRVWL�S HYRGX�SRG�
kvazistatickým�]DWtåHQtP�ν�SDWUQp��åH�dosud zavedené DSUR[LPDFH�F� �F�W�)� ���ν� �ν�W�)� ��D�

αε  � αε �)� �� QHEXGRX� S L� vyššíFK� G\QDPLFNých� VORåkách� SURYR]níKR� ]DWtåHQt� R]XEHQt�
GRVWDWHþQ �S HVQp��

��3URWR�Y�VRXþDVQpP�VWDGLX�QRYpKR��]S HVQ QpKR��PRGHORYiQt�MVRX�MLå�SDUDPHWU\�F�D�ν�
XYDåRYiQ\�MDNR�Y\VRFH�VORåLWp�QHOLQHiUQt�IXQNFH�SRORK\�]iE UX�[ a provozní síly ) � �]DW åXMtFt�
ozubení, tj. ve tvaru F�[�) � ��D�ν>[�F�[�) � ��)� @��NGH�) � �MH�Y\VRFH�VORåLWRX�IXQNFt�QHMHQ�F�[�) � ��D�
ν>[�F�[�) � ��)� @�� DOH� L� SURYR]QtFK� RWiþHN� D�PQRKD� GDOãtFK� NRQVWUXNþQtFK� SDUDPHWU �� -HOLNRå�
provozní síla ) �  a tím i provozní tuhost ozubení F�[�) � ��þL�SURYR]Qt�QHS HVQRVW�R]XEHQt�SRG�
provozním zattåHQt�ν>[�F�[�) � ��)� @�MLå�QHMVRX�S HGHP�]QiP\�MDNR�Y�S tSDG �MPHQRYLWp�VtO\�)� �
VRXþDVQp� YêSRþW\� MH� MLå� QH]E\WQp� SURYiG W� GiOH� QD]QDþHQêP� LWHUDþQtP� SRVWXSHP�� MHKRå�
QHGtOQRX� VRXþiVWt�musí být ovšem MDN� YêSRþW\� G\QDPLFNêFK� MHY � QD]QDþHQp� Y� NDS�� ��� WDN�
YêSRþW\�VLORYêFK�SRP U ��QD]QDþHQp�Y�QiVOHGXMtFt�NDS������



                                     εα  =  2,32 (geom et rický) �
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��2EU�� ���� � =iYLVORVWL� VRXþLQLWHOH� ]iE UX� SURILOX� ε α� >�@�� VW HGQt�P UQp� WXKRVWL� R]XEHQt� Fγ�>1�µP�PP@� D� SUYêFK� S WL� DPSOLWXG� KDUPRQLFNêFK� VORåHN� P UQp� WXKRVWL�
ozubení F # � >1�µm .m m ]  na síle ) $ � >1@� u ozubení HCRG  M602 s�výškovou 
m odifikací a s výrobní úchylkou ∆ = �S %'& ��S %�( � ����µP�



����0RGHORYiQt�VLORYêFK�SRP U �Y�]iE UX�R]XEHQt�
0DWHPDWLFNê�PRGHO�SUR�VLPXODFL�VLORYêFK�SRP U �Y�]iE UX�þHOQtKR�R]XEHQt�V�S tPêPL�]XE\�
MDNpKRNROLY�S HGORKRYpKR��SODQHWRYpKR�QHER�GLIHUHQFLiOQtKR�S HYRGX��RGYR]HQê�]�URYQRYiK\�
VLO�YH�VP UX�]iE URYp�~VHþN\��O]H�V\PEROLFN\�]DSVDW�YH�WYDUX��
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NGH�vystupují��

) . �«�FHONRYi�VtOD��]DW åXMtFt��R]XEHQt �
) / ����GtOþt�VtOD�]DW åXMtFt�V�Wê�SiU�VSROX]DEtUDMtFtFK�]XE �Y�]iE UX�
0F «�P UQi�WXKRVW�V�WpKR�SiUX�VSROX]DEtUDMtFtFK�]XE �
E«�ãt ND�R]XEHQí�
T«�UHODWLYQt�YêFK\OND�VSROX]DEtUDMtFtFK�R]XEHQêFK�NRO�Y]WDåHQD�QD�]iE URYRX�S tPNX�
I / ��«�UHODWLYQt�~FK\OND�HYROYHQWQtFK�SURILO �V�WpKR�SiUX�VSROX]DEtUDMtFtFK�]XE �
ε / «�UHODWLYQt��PRGLILNDFH��HYROYHQWQtFK�SURILO �V�WpKR�SiUX�VSROX]DEtUDMtFtFK�]XE �
1�2δ «�Y OH�PH]L�SURILO\�V�WpKR�SiUX�VSROX]DEtUDMtFtFK�]XE �S HG�]iE URYRX�~VHþNRX�
3�4δ «�Y OH�PH]L�SURILO\�V�WpKR�SiUX�VSROX]DEtUDMtFtFK�]XE �]D�]iE URYRX�~VHþNRX�

�λ /  = 1 nebo 0 , v závislosti zda je nebo není s�Wê�SiU�]XE �Y�]iE UX�
S L�þHPå�����V� ������������Y�S tSDG �/&5*��R]XEHQt�VH�VRXþLQLWHOHP�]iE UX�SURILOX�εε <�����
QHER��V� �������������������Y�S tSDG �+&5*��R]XEHQt�VH�VRXþLQLWHOHP�]iE UX�SURILOX�εε >�����
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=H�]iSLV �������D�������MH�SDWUQp��åH�SUR�UHODWLYQt�YêFK\ONX�T��VSROHþQRX�SUR�YãHFKQ\�VRXþDVQ �
VSROX]DEtUDMtFt�SiU\�]XE ���SODWt�Y]WDK�
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NGH��-� �V����V����V��V����V����SUR�+&5*, zatím co�-� �V����V���V����SUR�/&5*��



9H� VSHFLiOQtP� S tSDG �� NG\� FHONRYi� VtOD� ]DW åXMtFt� R]XEHQt� EXGH� NYD]LVWDWLFNi� D� místo 
S YRGQtKR�]QDþHQí ) FHG �) = �D�T� YH�YêSRþWRYých� Y]WDzích� ������� ������� ������ D� ������SRXåLMHPH�
]QDþHQt�)IJG �) ='K �D�T��celkovou sílu v záb UX�R]XEHQt�) L ��GHILQRYDQRX�S YRGQ �YHOPL�VORåLWêP�
]iSLVHP��������P åHPH�Y\MiG LW�IRUPiOQ �MHGQRGXFKêP�]iSLVHP�YH�WYDUX�

������������������������������ ( )ν−+= TEF)) MN ������������������������������������������������������������������������������������������������
2YãHP� S HVQê� YêSRþHW� SDUDPHWUX� ν� SUR� UHiOQp� R]XEHQt�� Y\XåtYDMtFt� upravený Y]WDK� �������
S tSDGQ � XSravené vztahy ������ D� ������� SRGREQ � MDNR� S HVQê� YêSRþHW� SDUDPHWUX�F� reálného 
R]XEHQt��Y\XåtYDMtFt�V\PEROLFNê�Y]WDK��������Y\åDGXMH�QiURþQp�D�VORåLWp�SURFHGXU\��SRVWXSQ �
RGYR]HQp��RY HQp�D�SRGUREQ �SRSVDQp�Y�OLW��[�]��[�]�[�]�D� [��]��7\WR�YêSRþW\��Y\FKi]HMtFt�]�
YêNUHVRYêFK�D�YêUREQtFK�SRGNODG � HãHQpKR�þHOQtKR�R]XEHQt� V�S tPêPL�]XE\� MLå� UHVSHNWXMt�
SURP QQRVW�MDN�VRXþLQLWHOH�]iE UX�SURILOX�εα��WDN�YQLW QtFK�]GURM  periodického buzení�ν�D�F��
$�WR�MDN�SUR�R]XEHQt�/&5*�WDN�SUR�R]XEHQt�+&5*��YþHWQ �PRåQRVWt�RSWLPDOL]RYDW�UHODWLYQt�
YêãNRYp� PRGLILNDFH� HYROYHQWQtFK� SURILO � VSROX]DEtUDMtFtFK� ERN � ]XE �� 2YãHP� podle výše 
XYHGHQêFK�Y]WDK �jen v závislosti na defiQRYDQpP�MPHQRYLWpP�]DWtåHQt�R]XEHQt�)I ���
�
$E\� E\OR� PRåQR� PRGHORYiQt� G\QDPLFNêFK� MHY � D� VLORYêFK� SRP U � Y�reálném ozubeném 
soukolí� GiOH� ]S HVQLW� UHVSHNWRYiQtP� QHOLQHiUQtFK� YODVWQRVWt� F� D� ν� � Y� �]iYLVORVWL� QD� S HGHP�
QH]QiPpP� SURYR]QtP� ]DWtåHQt�) FHG WM�� YH� WYDUX� F�[�) F �� D� ν�[�F�[�) F ��)I ��� NGH� ovšem ) F � MH�
VORåLWRX� IXQNFt�QHMHQ� F�[�) F �� D�ν�[�F�[�) F ��)I ��DOH� L�SURYR]QtFK�RWiþHN��YêSRþW\� MH�QH]E\WQp�
SURYiG W�YKRGQêP�LWHUDþQtP�SRVWXSHP��3UR�YêSRþW\�SURYR]Qt�QHURYQRP UQRVWL�S HYRGX�T�D�
QHS HVQRVWL� R]XEHQt� SRG� MPHQRYLWêP� ]DWtåHQtP� ν�� GRVXG� Y\MiG HQp� ]iSLVHP� ������ D�
upraveným zápisem ������SUR�NYD]LVWDWLFNp�]DWtåHQt��E\O\�W\WR�]iSLV\�V�RKOHGHP�QD�REHFQ �N�
Wê�LWHUDþQt�YêSRþWRYê�NURN��NGH�N� �������«��XSUDYHQ\�WDN��åH�iterované SDUDPHWU\�T��ν ��F��F O
D� ) L � � MVRX� zapsány QDS �� s horním indexem �N��� R]QDþXMtFtP� þtVHOQp� SR DGt� SURYHGHQpKR�
LWHUDþQtKR� YêSRþWX�� 3 LWRP� YêFKR]t� �QXOWê� LWHUDþQt�� YêSRþHW� MH� SURYiG Q� V�Y\XåLWtP�
neupravených Y]WDK ��������������D��������WM��V��F�[�)I ��D�ν�[�)I �������
����8Ni]N\�RY RYDFtFK�YêSRþW �
$E\� E\OR� PRåQR� RY LW� MDN� QRYp� YêSRþWRYp� DOJRULWP\� WDN� programované SRVWXS\� SUR�
]S HVQ Qp�PRGHORYiQt�G\QDPLFNêFK�MHY �L�SURYR]QtKR�]DWtåHQt�MDN�MHGQRWOLYêFK�SiU �]XE �WDN�
celého þHOQtKR� R]XEHQt�� E\O\� SURYHGHQ\�prvé RY RYDFt� YêSRþW\� reálného ozubení.�Ukázky 
YêVOHGN � MHGQRKR� ]�� SUYêFK� LWHUDþQtFK� YêSRþW �� SURYHGHQého� pro modifikované ozubení 
/&5*� GUXKpKR� S HYRGRYpKR� VWXSQ � UHGXNWRUX� OHWHFNpKR� WXUERYUWXORYpKR� PRWRUX� 0� ����
�EOtåH� YL]� OLW�� [�]��� vyrobeného V�þiVWHþQRX� výškovou modifikací� �EOtåH� YL]� OLW�� [�]�� D� V�
výrobními úchylkami� �∆� � �S PRQ �S P�S �� ����µP�� MVRX�SUR��������RW�PLQ�SDVWRUNX�XYHGHQ\�QD�
REU�����D������1D�REU������MVRX�XYHGHQ\�SRVWXSQ �RGVKRUD�GRO �YêVOHGN\�YêSRþW �nulté iterace:�
D��YêFKR]t�NYD]LVWDWLFNp�]DWtåHQt�R]XEHQt�) L �D�odpovídajíct�]DWtåHQt�MHGQRKR�SiUX�]XE �) O ��
E��SUR�YêãH�XYHGHQp�]DWtåHQt�odpovídající tuhost ozubení F�D�QHURYQRP UQRVW�S HYRGX�ν�
F�� HãHQtP�URYQLF�������Y\SRþWHQi�SURYR]Qt�QHURYQRP UQRVW�S HYRGX�T�S L��������RW�PLQ��
G��Y\SRþWHQp�SURYR]Qt�]DWtåHQt�R]XEHQt�) L �a odpovíGDMtFt�]DWtåHQt�]XE �) O �S L��������RW�PLQ��
1D�REU������MVRX�XYHGHQ\�SRVWXSQ �RGVKRUD�GRO �YêVOHGN\�W HWt�LWHUDFH�V�YêFKR]tP�]DWtåHQtP�
) L �D�) O ��WRWRåQêP�V�YêVOHGN\�YêSRþW �W HWt�LWHUDFH���3UR�SRURYQiQt�UR]GtO �PH]L�JHRPHWULFNêP�
D� VRXþDVQêP� YêSRþWHP� MVRX� SRþátky a konce ]iE UX� XUþHQp� JHRPHWULFNêP� YêSRþWHP�
R]QDþHQ\�SOQêPL�NURXåN\��=�REU������MH�SDWUQD�NRQYHUJHQFH�SURYHGHQêFK�YêSRþW ��
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����6KUQXWt�D��]iY U�
9�S tVS YNX�MH�XYHGHQR�]S HVQ Qp�PRGHORYiQt�G\QDPLFNêFK�MHY �D�VLORYêFK�SRP U � které se 
Y\VN\Wují� Y� G\QDPLFNých� VRXVWDYách� WYR HQých jedním párem ozubených kol s moderním 
þHOQtP� R]XEHQtP� V� S tPêPL� ]XE\�� XORåHQêFK� QD� LVRWURSQ � þL� QHLVRWURSQ � SRGGDMQêFK� D�
tlumených podporách�� FRå� S HGVWDYXMH� YêFKR]t� VWDYHEQt� SUYHN� MDNpKRNROLY� S HGORKRYpKR��
planetového nHER�GLIHUHQFLiOQtKR�S HYRGX��
�
8� QRY � RGYR]HQpKR� ]S HVQ QpKR� PRGHOX� MVRX� ]GURMH� YQLW QtKR� periodického buzení�
]iE URYRX� WXKRVWt� F� D� QHURYQRP UQRVWt� S HYRGX� ν� MLå� XYDåRYiQ\� D� SRþtWiQ\� MDNR� Y\VRFH�
VORåLWp�QHOLQHiUQt� IXQNFH�SRORK\�]iE UX�[�D provozní síly ) F � ]DW åXMtFt�R]XEHQt�� WM��YH� WYDUX�
F�[�) F ��D�ν>[�F�[�) F ��)I @��NGH�) F �MH�Y\VRFH�VORåLWRX�IXQNFt�QHMHQ�F�[�) F ��D�ν>[�F�[�) F ��)I @�DOH�L�
SURYR]QtFK� RWiþHN hnacího kola�� -HOLNRå� SURYR]Qt� VtOD�) F  a tím i provozní tuhost ozubení 
F�[�) F ��þL�SURYR]Qt�QHS HVQRVW�R]XEHQt�SRG�SURYR]QtP�]DWtåHQt�ν>[�F�[�) F ��)I @�QHMVRX�S HGHP�
známy��MDNR�Y�S tSDG �MPHQRYLWp�síl\�)T ���YêSRþW\�Me nezbytné�SURYiG W�LWHUDþQtP�SRVWXSHP���
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>�@���'2/(ä$/��=��� HãHQt�SODQHWRYêFK�Y\VRNRRWiþNRYêFK�S HYRG �PHWRGRX�NRPSOH[QtFK�

G\QDPLFNých poddajností.  Zpráva  VZLÚ  V����������
>�@���'2/(ä$/��=���9êSRþW\�R]XEHQt�QRYp��YDULDQW\�UHGXNWRUX�0�������
                                  Zpráva  VZLÚ  R�����������
>�@���'2/(ä$/��=���9]WDK\�SUR�YêSRþW\�D�NUHVOHQt�SURJUHVtYQtFK�WYDU �þHOQtFK��]XE �D�

ozubení.  Zpráva   VZLÚ  R�����������
>�@���'2/(ä$/��=���=iE URYi�SRGGDMQRVW�D�WXKRVW�PRGHUQtKR�þHOQtKR�R]XEHQt��
                                    Zpráva  VZLÚ  R����������
>�@���'2/(ä$/�=���$QDOê]D�EX]HQt�JHQHURYDQpKR�Y�]iE UX�PRGHUQtKR�þHOQtKR�R]XEHQL���

Zpráva  VZLÚ�785%202725�V�U�R��9����������
>�@���'2/(ä$/��=���0RGHORYiQt�G\QDPLFNêFK�MHY �Y�]iE UX�PRGHUQtKR�þHOQtKR�R]XEHQL���

Zpráva  VZLÚ�785%202725�V�U�R��9��������
>�@���'2/(ä$/��=���0RGHORYiQt�VLOQ �QHOLQHiUQtFK�MHY �Y�]iE UX�þHOQtKR�R]XEHQL���
�����������������������������������Zpráva  VZLÚ�785%202725�V�U�R��9��������
>�@���'2/(ä$/��=���9OLY�G\QDPLFNpKR�]DWtåHQt�QD�~QRVQRVW�S tPêFK�]XE �PRGHUQtKR�

Y\VRNRRWiþNRYpKR�R]XEHQt��=SUiYD�:DOWHU�D�V��9��������
>�@���'2/(ä$/��=���0RGHORYiQt�NYD]LVWDWLFNêFK�D�G\QDPLFNêFK�MHY �Y�]iE UHFK�VRXNROt�

V�PRGHUQtP�þHOQtP�R]XEHQtP���=SUiYD�:DOWHU�D�V��9��������
>��@��'2/(ä$/��=���9OLY�]DWtåHQt�þHOQtKR�R]XEHQt�V�S tPêPL�]XE\�QD�]GURMH�MHKR�YQLW QtKR�����

Y\VRNRIUHNYHQþQtKR�EX]HQt���=SUiYD�9=/Ò��9�����������
>��@��'2/(ä$/��=���0RGHORYiQt�SURYR]QtKR�]DWtåHQt�S tPêFK�]XE �PRGHUQtKR�þHOQtKR�

Y\VRNRRWiþNRYpKR�R]XEHQt���=SUiYD�9=/Ò��9���������
>��@��'2/(ä$/�=��Modelování T�(+'�PD]iQt�D�W HQt�Y�]iE UHFK�S tPêFK�]XE �PRGHUQtKR�

þHOQtKR�R]XEHQt���=SUiYD�9=/Ò��9����������
�



3UiFH�E\OD� HãHQD��V�SRGSRURX�SURMHNWX�$9�ý5� „Program podpory cíleného výzkumu a 
vývoje“�� LGHQWLILNDþQt� NyG� �� ,%6��������� Qi]HY� GtOþtKR� SURMHNWX�� „Metody modelování, 
analýzy a zákonitostí pohybu v�G\QDPLFH�VODE �D�VLOQ �QHOLQHiUQtFK��parametrických soustav 
V�G OHQêP�WRNHP�YêNRQX.“���������������������������


