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Příklady nejčastějšího použití kloubových kompenzátorů  
s jednou osou otáčení - rovinné kompenzační útvary Z, L, U

Kompenzace tvaru Z
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Kompenzace tvaru L
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F2 = F4  =
MA + MB
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F1 = F3  =
(MC + MB) x L3 + (MA + MB) x L2

 L1 x L3

M1 = F4 x N2 + MA

M2 = F1 x N1 + MC

MB = Mo x αB + Mt x p

MA = Mo x αA + Mt x p

MC = Mo x αC + Mt x p

Legenda:
Mo ohybová tuhost (Nm/deg)
Mt třecí moment (Nm/bar)
údaje z katalogu
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Kompenzace tvaru U
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MB = Mo x αB + Mt x p

MA = Mo x αA + Mt x p

Příklady použití kloubových kompenzátorů
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