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Sazetak:

Tema ovog rada je razvoj uredaja za poticanje predatorskog ponasanja velikin macaka.
U ovom radu se razvija uredaj koji bi se mogao potencijalno koristiti u Zooloskom vrtu grada
Zagreba u novoizgradenoj nastambi lavova kako bi im se boravak u zooloSkom vrtu $to vise
priblizio zivotu u divljini. Uredaj se, takoder, moze jednostavnim izmjenama prilagoditi i drugim
manjim predatorima npr. vukovima. Provedena je analiza trzista i postojecih rijeSenja te je
opisan posjet zooloskom vrtu i nastambi s lavovima za vrijeme kojeg su provedeni intervjui s
timariteljima. Prilikom posjete nastambi otkrivene su glavne potrebe te funkcije koje uredaj
treba zadovoljiti. Potom je napravljena funkcijska dekompozicija uredaja na temelju koje je
napravljena morfoloska tablica. KoriStenjem morfoloSke tablice napravljeno je nekoliko
koncepata koji su se vrednovali metodom tezinskih faktora na temelju razlicitih kriterija. Nakon
odabira najboljeg koncepta napravljena je daljnja konstrukcijska razrada gdje su provedeni
osnovni proracuni pojedinih dijelova uredaja te je napravljen 3D model i tehniCka

dokumentacija pojedinih sklopova uredaja.



1. Uvod

Naglim Sirenjem i Stetnim djelovanjem ljudi ugrozena su mnoga stanista velikog broja
Zivotinja. Upravo zbog toga poceli su se provoditi razni nacini zastite Zivotinja. Njih dijelimo na
dvije kategorije zastite Zivotinja: in situ i ex situ zastita. In situ programi zastite podrazumijevaju
zastitu jedinki u njihovom prirodnom stanistu zabranom lova, kréenja Suma i sli¢no. Ex situ
zastita podrazumijeva zastitu jedinki izvan njihovog prirodnog staniSta kao na primjer u
zooloskim vrtovima, akvarijima i botaniCkim vrtovima. Glavna uloga zooloSkih vrtova je zastita

i istraZivanje ugrozenih vrsta te edukacija ljudi o Zivotinjama.

Africki lav (Panthera Leo) pripada velikim mackama iz reda zvijeri. U prirodi su najviSe
rasprostranjeni po savanama Afrike juzno od Sahare. Oni su izrazito socijalne zivotinje koje
Zive u Coporima (do 40 jedinki). Jako su teritorijalne Zivotinje koje Euvaju povrsine veli¢ine do
400 km?. Oni su predatori tezine do 250 kg koji se u prirodi hrane krupnim biljojedima kao $to

su antilope i zebre.

U zoolodkom vrtu grada Zagreba nalazi se jedan muzjak i tri Zenke afriCkog lava koji su
smjesteni u novoizgradenoj nastambi. U nastambi ove Zivotinje nemaju mogucnosti loviti hranu

nego ih timaritelji hrane govedim ili svinjskim mesom te kuni¢ima i sithom peradi.

Slika 1 Lavovi u unutarnjoj nastambi

Buduci da se veliki dio prirodnog ponasanja ne moze ostvariti u umjetnim nastambama ex
situ programi zastite zivotinja €esto ukljuCuju obogacivanje Zivotnog prostora Zivotinja. Taj
pojam podrazumijeva stimuliranje prirodnog ponaSanja zivotinja te zadovoljavanje njihovih
prirodnih potreba kroz uvodenje novih promjena u njihov okolis. Dodavanjem novog sadrzaja
zivotinju se u nastambi poti€e na istrazivanje i aktivnost. Obogacivanje se moze provesti na
nekoliko razli¢itih nacina, a to mogu biti; raznolika prezentacija hrane, dodavanje novih
predmeta u nastambu, poticanje istrazivatkog pona$anja, socijalno obogacivanje, osjetilno

obogacivanje te kontakt s timariteljima.
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Slika 2 Maketa nastambe lavova u ZOO Zagreb

Zooloski vrt grada Zagreba ima tim zoologa koji stalno istraZzuje nove nacine animacije
Zivotinja u njihovim nastambama. IstraZivanjem drugih zooloSkih vrtova te nacine na koji se
drugi vrtovi brinu o Zivotinjama vidljivo je da nastamba lavova ima puno neiskoridtenih
potencijala jer se radi o jednoj od vecih nastamba. Posjetom zoolodkom vrtu te razgovorom sa
timariteljima predstavljeno je nekoliko razli¢itih ideja o samoj izvedbi uredaja na temelju kojih

je razvijen ovaj ureda;.
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2. Analiza trzista
IstraZzivanjem trZidta otkriveno je da ne postoji velik broj komercijalnih rijeSenja za animaciju

velikih macCaka vec¢ se najc¢eSce radi o relativno jednostavnim igratkama za kuéne macke koje
su predimenzionirane kako bi ih mogle koristiti i velike macke. Vecina stvari za animaciju
sastoji se od jednostavnih objekata kao 3to su gume i kugle povezane uzetom te raznovrsne
igracke od prirodnih i umjetnih materijala. U nekim zooloSkim vrtovima ostvareni su veci
projekti poput zipline-a te takvi uredaj najcesce iziskuju izradu po mjeri ovisno o dimenzijama

nastambi i moguc¢nostima zoolodkog vrta u kojem se postavlja.

2.1.  Postojeci uredaji na trzistu

2.1.1. Big Cat Bungee - Aussie Dog
Big Cat Bungee je proizvod tvrtke Aussie Dog koja je napravljena specijalno za lavove

i tigrove koji se nalaze u manjim nastambama ili kavezima. Radi se o elastinom konopu koji
se moze rastezati i tako pruzati otpor. Ovaj proizvod je vrlo jednostavan i omogucuje
timariteljima da na njega vjeSaju druge predmete s kojima se Zivotinje igraju. Glavni nedostatak

je to Sto zivotinje imaju izrazito oStre kandze te vrlo lako mogu oStetiti napravu.

2

de

Slika 3 Proizvod Big Cat Bungee tvrtke Aussie Dog [10]
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2.1.2. Polyethylene Jingle Ball - Otto Environmental

Polyethylene Jingle Ball je igracka tvrtke Otto Enviromental koja zivotinje potice na igru
pomoc¢u malih zvona koja se nalaze unutar polietilenske kugle (Slika 4.). Igracka je vrlo
efektivna u animaciji macaka te se osim kod nijih koristi i kod drugih zivotinja. Igratke dolaze u

raznim veli¢inama te su napravljene od materijala koji je dugotrajan.

Slika 4 Tigar u igri s proizvodom Jingle Ball polyethylene tvrtke Otto Environmental [11]

2.2.  Proizvodi napravljeni specificno za pojedine zooloSke
vrtove
2.2.1. The chester zoo - lion zipline

The Chester Zoo je zooloski vrt koji se nalazi u gradu Chester u Velikoj Britaniji. U sklopu
nastambe lavova napravljen je zipline na koji se vjeSaju komadi mesa koji se potom pustaju
niz kabel da ih lavovi ,ulove“. Timaritelji imaju posebno napravljenu konstrukciju iznad
nastambe s lavovima koji je kablovima povezan za stup unutar nastambe. Komadi mesa se
dizu pomocu vitla na odredenu visinu te se uzetom pri€vrséuju na kuku koja je vodilicom
pri€vrs¢ena na kabel. Timaritelji pustaju meso (Slika 5.) koje se lagano kre¢e prema lavovima

koji se zalijeCu i skacu na komad mesa koji potom rastrgaju (Slika 6.).
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Slika 5 Timaritelji prilikom pustanja komada mesa [12]
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Slika 6 Lav prilikom hranjenja u zooloSkom vrtu Chester [12]
Ovo je jedan od najboljih primjera obogacivanja zivotnog prostora zivotinja jer su ljudi na
relativno jednostavan nacin uspjeli potaknuti instinktivno i predatorsko ponaSanje lavova.

Jedini nedostatak je taj 5to se ovaj uredaj moze samo spustati meso bez ikakve naknadne

interakcije sa zivotinjom.

2.2.2. Zooloski vrt grada Zagreba - kasirana zebra

Zaposlenici zooloSkog vrta grada Zagreba trude se omoguditi najbolje uvjete
Zivotinjama te su u sklopu obogacivanja prirodnog prostora lavova napravili imitaciju zebre od
papira koju su potom poskropili krvlju (Slika 7.). Lavovi su u poCetku samo promatrali zebru te
su ju polako poceli vrebati kako bi ju na kraju napali. Ovo je odli€an nacin animacije zivotinja
gdje se potiCe prirodno ponasanje. Osim vizualnih podrazaja, lavovi su bili potaknuti mirisom

krvi i mesa.
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Slika 7 KaSirana zebra i lavovi [13]

Timaritelji takoder pokuSavaju potaknuti lavove na fizicku aktivnost i tjekom samog hranjenja.
Sva hrana koja se daje lavovima se postavlja na uzviSene povrSine npr. na vrh velikog panja
koji se nalazi u centru nastambe ili vjeSanjem hrane na grane drva kako bi se lavovi propinjali
i penjali.

2.2.3.London Zoo- Giant seesaw

U sklopu svjetskog dana lavova, timaritelji Londonskog zooloSkog vrta su svojim
lavovima napravili veliku klackalicu na koju su vjeSali komade mesa. Uredaj funkcionira tako
da kada lav povuce komad mesa, opruga na drugom kraku klackalice pruza otpor te na taj

nacin potiCe lava na interakciju (Slika 8.).

Slika 8 Lav u interakciji s klackalicom [14]
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3. Usporedba proizvoda na trzistu

Uslijed nedostatka postojecih proizvoda na trzistu odnosno Cinjenice da su timaritelji osobe
koje osmisljavaju proizvode za svaku zivotinju o kojoj se brinu, usporedba ¢e se provesti po
nekim zajednic¢kim znacajkama pojedinaénih proizvoda. Svaki kriterij dobiva ocjenu od 1 do 5
te ¢e nakon ocjenjivanja biti doneseni neki zakljucci.

Tablica 1 usporedba postojecih proizvoda

. Interakcija Poticanje
Svlgurnqst sa Cijena | predatorskog | Odrzavanje | Jednostavnost
Zivotinje | .. .. .
Zivotinjom ponasanja
Proizvod 1 5 3 3 2 5 5
Proizvod 2 5 4 3 1 5 5
Proizvod 3 5 5 1 5 1 1
Proizvod 4 5 3 5 5 1 3
Proizvod 5 5 4 2 2 3 3

Iz tablice 1 se moze vidjeti da je najvaznija znacajka svih proizvoda sigurnost zZivotinje stoga
¢e se upravo na nju obratiti posebna pozornost pri koncipiranju uredaja. Takoder, svi proizvodi
na neki nacin poti€u neku vrstu ponasanja zivotinje, bilo to kroz igru kao kod proizvoda 1,2 ili
kroz poticanje zivotinje da lovi kao kod proizvoda 3, 4 i 5. Upravo poticanje predatorskog
ponadanja nam je posebno zanimljivo jer mozemo primijetiti da se uredaji 3,4 i 5 ne mogu
nigdje pronaci kao gotovi proizvodi nego se radi o uredajima koji su posebno napravljeni po
mjeri. Vecina proizvoda je relativno jeftina s izuzetkom proizvoda 3 koji se vodi kao jedan od
vecih projekata koji se koristi niz godina. Ostali proizvodi su manji i puno jednostavniji $to za
sobom povlaci &injenicu da kod njih nema puno odrzavanja, ali i da imaju puno manje
mogucnosti i vijek trajanja od proizvoda 3.
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4. Pregled postojecih patenata

Pregledom postojec¢ih patenata mozemo utvrditi da ne postoje patenti vezani za poticanje
predatorskog ponasanja kod velikih macaka, ali da postoje brojni patenti vezani za uredaje za
animaciju ku¢nih maéaka. Buduci da su pona$anja velikih i manjih macaka gotovo jednaka,
ove patente mozemo Koristiti i za koncipiranje ovog uredaja. U sklopu pregleda patenata
takoder trazimo i neke patente koji nam mogu pomo¢i pri koncipiranju uredaja.

4.1. Patent 1- US5474032A - Suspended feline toy and exerciser
Broj patenta: US5474032A

Datum objave: 12.12.1995
Status: istekao

Patent 1 opisuje uredaj koji se montira na vrata. Kao $to se mozZe vidjeti na slici 9, on se sastoji
od konstrukcije koja uévr§cuje uredaj na vrata te od elasti¢nog Stapa na koji je vezano uze te
loptica.

U.S. Patent Dec. 12, 1995 Sheet 5 of 5 5,474,032

Slika 9 patent 2

Patent opisuje konstrukciju koja omogucuje vertikalno postavljanje igracaka koje poti¢u macku
na igru. Uredaj se zbog nacina prihvacanja moze montirati na bilo koja vrata te na taj nacin
bilo gdje ispuniti svoju funkciju. Macke potezanjem igracke deformiraju elasti¢ni Stap koji u
slu¢aju da macka ispusti igracku naglo uzdize igracku sto poti¢e Zivotinju na igru.
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4.2. Patent 2 -US20070289550A1- Interactive cat toy
Broj patenta: US20070289550A1

Datum objave: 20.12.2007
Status: napusten

Patent 2 opisuje uredaj koji se putem elektromotora okrece oko svoje vertikalne osi te zakrece
Stap na koiji je vezan mamac $to se moze vidjeti na slici 10. Mamac se zbog nasumicne kretnje
uredaja &ini zivim te poti¢e macku na igru.

Slika 10 Patent 3

Glava uredaja ima na sebi nekoliko rupa postavljenih u razli¢itim pozicijama. Postavljanjem
Stapa u razlicite rupe mijenjamo putanju kretanja mamca kojeg macka lovi. Elektromotor putem
remena i seta zup&anika postize dovoljni moment kako bi zakrenuo glavu uredaja koja drzi
Stap s mamcem.

FIG.2

Slika 11 Mehanicki sklop uredaja
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4.3. Patent 3- US6314913B1-reelable cat toy
Broj patenta: US6314913B1

Datum objave patenta:13.11.2001

Status: istekao

Patent broj 3 opisuje uredaj koji sluzi za animaciju macaka. Uredaj prikazan na slici 12 se
sastoji od Stapa, uredaja za namatanje uzice te mamca.

Slika 12 Patent 4

Uredaj se koristi na nacin da se mamac zabacuje te povlaci pomocéu uredaja za namatanje
prilikom kojeg macka pokuSava uloviti mamac. Mamac moZze biti razli€itih oblika i veli¢ina Sto
je prikazano na slici 13.

29

27

FIG. 8

Slika 13 Razlic¢iti mamc

10
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4.4, Patent 4- US4246848A-Ski lift with swivel chair
Broj patenta: US4246848A

Datum objave: 27.01.1981
Status: istekao

Patent 4 se koristi na ZiCarama prikazanim na slici 14 koje se sastoje od postaja postavljenih
na razli¢itim visinama koje su povezane nosivim uZetom te prevoze putnike na klupama koje
su ovjeSene na uze. Patent opisuje hidrauliéni uredaj koji povezuje nosivi kabel te klupe na
kojima se putnici voze.

U.S. Patent . 27,1981 Sheet 1 of $ 4,246,848

Fis |

Slika 14 Zicara

Uredaj prikazan na slici 15 omoguéuje korisnicima ZiCare da zakrecu svoje klupe kako bi mogli
razgledavati i okretati se u slu€aju puhanja vjetra i sli¢nih vremenskih nepogoda.

11
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U.S. Patent  Jan. 27, 1981 Sheet 2 of § 4,246,848

Slika 15 patent 4

Pri dolasku do postaje mehanizam automatski postavlja klupu u pravilan polozaj kako bi
putnicima omogucio jednostavnije iskrcavanje.

4.5. Patent 5- KR101885844B1-Zipline apparatus
Broj patenta: KR101885844B1

Datum objave: 08.06.2018.
Status: aktivan

Patent 5 opisuje zipline koji ima moguénost mijenjanja napetosti uzeta. Mijenjanjem napetosti
uzZeta se mijenja i nagib uZeta Sto u konacnici mijenja brzinu gibanja osobe koja se vozi
Ziplineom.

12
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Slika 16 Patent 5

Zipline prikazan na slici 16 je postavljen izmedu dvije fiksne to¢ke na razli¢itim visinama te se
u podnozju viSe postaje nalazi uredaj koji namata uze te mijenja napetost uzeta.

4.6. Patent 6- US10472214B2- Crane and method for

monitoring the overload protection of such a crane
Broj patenta: US10472214B2

Datum objave: 23.11.2017

Status: aktivan

Patent 6 opisuje razliCite tipove dizalica i njihov nacin funkcioniranja te sustav detektiranja
preopterecenja na nosivoj gredi dizalice. Kad preteski teret dode na preveliki krak Sto je vidljivo
na slici 17, dizalica automatski 3alje signal o preoptereéenju te zaustavlja ureda.

FIG. 4
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Slika 17 Patent 6

13
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5. Usporedba postojecih patenata

Vedéina postojecih patenata vezanih za igracke za macke ima jednu zajednicku stvar, a to
je mamac koji se na neki nacin pomice kako bi ga macke lovile. Taj mamac izgledom podsjeca
na manjeg glodavca ili manju pticu koji su prirodni plijen macaka. Jedina razlika izmedu
navedenih patenata je nacin na koji su uredaji pogonjeni i na€in na koji se mamac giba. Patenti
1, 21 3 su sli¢ni, ali se razlikuju u kompleksnosti izvedbe te u vrsti gibanja koju mamac obavlja.
Tako se kod patenta 1 mamac giba gore-dolje za razliku od patenta 2 gdje je gibanje
ograni€eno na kruzno gibanje oko osi uredaja. Patent 3 u isto vrijeme kombinira gibanja
patenata 2 i 3, ali Covjek mora aktivno sudjelovati u samoj interakciji sa mackom. U tablici 2 je
provedena usporedba nekih od kriterija na temelju kojih ih mozemo usporedivati.

Tablica 2 Usporedba patenata za animaciju Zivotinja

Sigurnost Interakcija Cijena Odrzavanje | Jednostavnost
Zivotinje sa Zivotinjom
Patent 1 5 3 5 5 5
Patent 2 5 3 3 4 3
Patent 3 5 5 5 5 5

Patenti 4, 5 i 6 su patenti koji nisu vezani za poticanje interakcije sa zivotinjama, ali su
korisni zbog toga $to se njihov princip rada moze ukomponirati u razradi koncepata. Svaki od
patenata 4, 5 i 6 opisuje jedan nacin na koji se moze izvesti kretanje igracke ili hrane kako bi
se Zivotinje potaknule na predatorsko ponaSanje. U tablici 3 su usporedena neka svojstva koja
su zajedni¢ka navedenim konceptima.

Tablica 3 Usporedba patenata za prijenos predmeta

Raznolikost Potencijalna | Jednostavnost Veli¢ina Odrzavanje
kretanja interakcija
Patent 4 4 5 3 5 4
Patent 5 3 3 5 5 4
Patent 6 5 5 4 3 4

14
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6. ZakljuCak analize postojecih proizvoda i patenata

Nakon provedene analize moze se izvuci nekoliko zaklju¢aka. Velike macke, kao i ostale
vece zivotinje su specifini korisnici za koje ne postoji raznolik izbor proizvoda. Vecina uredaja
koji su napravljeni za interakciju s velikim mac¢kama su gotovi jednostavni proizvodi poput kugle
koja se vjeSa te koji su namijenjeni kao univerzalne igracke za sve vece Zivotinje npr. lavove,
medvjede itd. Uredaji specificno napravljeni za zoolo8ki vrt se uze fokusiraju na poticanje
odredenog ponasanja npr. predatorskog kod lavova jer su to uredaji koji se ukomponiraju u
nastambu odredene Zzivotinje. Svaki projekt se vodi iskljuCivo prema naputcima zoologa i
timaritelja koji najbolje poznaju zivotinje te se na temelju njihovih znanja o Zivotinjama dobivaju
zahtjevi za uredaje. Analizom je takoder ustvrdeno da se vecina proizvoda moze koncipirati
na temelju igraCaka za manje macke.

15
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7. Posjet zooloSkom vrtu Zagreb.

U Zooloskom vrtu grada Zagreba posjecena je nastamba lavova i svih popratnih prostorija
nastambe. Kustosica za sisavce, gospoda Dijana Beneta, omogucila je promatranje hranjenja
i ostalih karakteristi¢nih ponasanja lavova prije, tijekom i nakon hranjenja. Na Slici 16. vidljiva
je nastamba lavova tijekom izgradnje. Nastamba je podijeljena na prostor za posijetitelje,
glavnu nastambu lavova, manji kavez te prostor za timaritelje. Kako bi sprijecili zivotinje da
pobjegnu iz nastambe, osim ograda i elektri¢nih pastira, koriste se i prirodne barijere poput

stijena i vode. Prilikom zadnje renovacije dodane su umjetne stijene te brojna vegetacija.

Slika 18 3D model nastambe lavova tijekom izgradnje-google Earth [16]

Pri posjetu nastambe najprije je posjeten prostor za posjetitelje te prostor timaritelja. U
prostoru timaritelja videni su uvjeti u kojima rade timaritelji te nacin na koji upravljaju
nastambom. Postavljen je niz elektroni¢nih sklopki i kolotura kojima se otvaraju i zatvaraju
vrata unutarnje jazbine lavova te brojni uredaji na zidovima i rubovima nastambe (pastiri) koji
sluze za sprjeCavanje bijega Zivotinja na nacin da u kontaktu sa Zivotinjom ispuste slabu
elektri¢nu struju koja izaziva nelagodu kod Zivotinje. Pastiri su postavljeni duz laZne stijene te
svih zidova po visini u nekoliko redova. Bez elektri€nih pastira postojala bi mogucénost bijega
zivotinje ¢ime se ugrozava sigurnost zivotinje, ali i posjetitelja zooloSkog vrta. Na taj nacin su
osigurane sve nastambe unutar zooloskog vrta. Osim pastira, nastamba za lavove ogradena
je i visokom ogradom. Na slici 19. vidi se presjek ograde koja je u stvarnosti visoka u prosjeku
4.2 metara. Te sluzi za zadrzavanje zivotinja. Ova slika je preuzeta iz planova izgradnje te se

malo razlikuje od prave ograde.

16
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Slika 19 Presjek ograde nastambe lavova [3]

Potom je posjeéen manji kavez koji lavovima sluzi za relaksaciju kada u glavnoj nastambi
bude prebucno. Prilikom ulaska u glavnu nastambu timaritelj je osigurao sva vrata od otvaranja

metalnim Sipkama kako lavovi ne bi usli u nastambu za vrijeme boravka ljudi u njoj.

Proveden je razgovor s timariteljima o postoje¢im i mogucéim nacinima obogacivanja
nastambe lavova te potencijalne probleme koji bi utjecali na njih. Na jednom od stabla
postavljen je Stap na visini od 2.5 m na koji timaritelji s vr.emena na vrijeme vje$aju meso kako
bi se Zivotinje potaknule na vjezbu. Uz to u sklopu nastambe postavljene su i automobilske
gume vezane uzetom koje lavovi koriste za igru. Osim nekoliko umjetnih igraaka, postavljen
je i niz umjetnih stijena koje lavovi aktivno koriste za odmor i nadgledanje nastambe prikazane
na slici 20. Cijela nastamba je uredena s niskom vegetacijom i drve¢em kako bi Sto viSe

nalikovala na uvjete u divljini. Nakon obilaska nastambe timaritelji su zapoceli hranjenje lavova.

17
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Slika 20 Pogled na umjetne stijene unutar nastambe lavova

Vazno je naglasiti da se lavovi ne hrane svaki dan ve¢ se hrane uglavnom svaka 3 dana.
Prilikom hranjena, timaritelj je komad mesa prvo umrljao u nekoliko grmova niske trave te ga
je potom postavio na veliki drveni panj visine otprilike 2 metra koji se vidi na slici 18. Kad su
lavovi pusSteni prvo su obiljezavali svoj teritorij i pregledali svaki kutak svoje nastambe. Jedna
lavica prva je uoCila komad mesa te je uzela jedan dio mesa za sebe nakon Cega je ostatak
podijelila s ¢oporom. Nakon posjete nastambi neke od ideja su predstavljene timariteljima te
su oni imali glavnu ulogu u donoSenju nekoliko klju¢nih zaklju€aka vaznih za daljnji izbor i
razvoj uredaja za poticanje predatorskog ponasanja. Proizvod ponajprije mora biti siguran za
Zivotinje odnosno ne smije postojati mogucnost da se Zivotinje ozlijede. To podrazumijeva da
uredaj mora biti odmaknut od rubova nastambe gdje se nalaze elektri¢ni pastiri. Osim $to mora
biti siguran za Zivotinje, uredaj mora biti i robustan jer se radi o velikim i snaznim Zivotinjama.
Takoder, nije pozeljno previSe remetiti postavljeni raspored nastambe zbog ¢ega bi se ureda;j

mogao postaviti tek na nekoliko manjih dijelova nastambe.

18
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8. Definicija cilja razvoja proizvoda i tehniCka specifikacija
8.1. Definicija cilja razvoja proizvoda
Nakon provedbe analize postojeCih proizvoda, patenata te posjeta zooloSkom vrtu i

razgovora s timariteljima mozemo definirati konacan cilj razvoja proizvoda koji je predstavljen
u tablici 4.

Tablica 4 Definicija cilja razvoja proizvoda

Definicija ciljeva za razvoj
proizvoda
Opis proizvoda:
Uredaj za poticanje predatorskog ponasanja velikih macaka
Primarno trziste:
Zooloski vrtovi
Sekundarno trziste:
Razna utodista za Zivotinje
Koje karakteristike se podrazumijevaju:
e Robusnost
e Sigurnost
¢ Relativno jednostavna i jeftina izvedba
e Mogucnost brze montaze
e Jednostavno rukovanje
Ciljana grupa korisnika:
Velike macke i druge zvijeri
Pravci kreativnhog razvoja:
Poticanje predatorskog ponaSanja koristenjem razli€itih gibanja komada mesa, koristenje
mimikrije kako bi se potaknuli prirodni instinkti, poticanje Zivotinje na fizicku aktivnost
Limiti projekta:
Uredaj ne smije biti bu¢an
Uredaj mora minimalno narusavati postoje¢u nastambu
Instalacija uredaja mora biti Sto kraceg trajanja
Uredaj ne smije poticati zZivotinje da se priblizavaju ogradi ili prirodnim barijerama

8.2. Tehnicka specifikacija
Na temelju provedenog istraZivanja mozemo dovesti sljedecée zaklju€ke o tehniCkoj specifikaciji
uredaja:

Pogon: elektricni

Brzina kretanja: maksimalno 5m/s

Maksimalna visina od tla na kojoj se postavlja meso: 2,5m

Kapacitet uredaja : 3kg mesa

Nosivost: 250 kg

Tezina: nije odredeno

Gabariti: 200 m? x 2,5m (podrudje ispred umjetne stijene, mjereno pomocu [16])

Uredaj mora biti zasticen od atmosferskih prilika

19



Tomislav Antonovié Zavrsni rad

9. Konceptualizacija
Na temelju smjernica dobivenih prilikom posjeta zooloSkom vrtu grada Zagreba, te

analizom trzista bit ¢e izradena jednostavna funkcijska dekompozicija uredaja te morfolodka
tablica putem koje Ce se napraviti nekoliko koncepata koji e se potom ocjenjivati metodom

tezinskih faktora.

9.1. Funkcijska dekompozicija

Funkcijskom dekompozicijom na slikovit nacin prikazuje se tok materije, energije i signala
tijekom rada uredaja, a koja se kasnije koristi za izradu morfoloSke tablice nakon Sto se odrede
glavne funkcije uredaja. Na slici 21 prikazana je funkcijska dekompozicija uredaja iz koje je
vidljivo da su funkcije ve¢inom usmjerene na prijenos materije odnosno mesa. Osim &to je
uredaj potrebno kontrolirati tijekom procesa prijenosa, takoder ga je potrebno vratiti u pocetni

polozaj kako bi se proces mogao ponoviti ispoCetka.

A A A
> mesopripremili L1250 * mesodouredaja [ *  meso na uredaj meso do Zivotinje meso olpustit
pript . ”| prenijeti postaviti prenijeti P

elekiriénu energiju

! regulirati
___________________ elektricnu energiju B |elektriénuukinetitku| _energiz
prihvatiti ! energiju pretvoriti
1| korisnika o radu
; obavijestiti
i uredajem upravijati procesom upravijati
ukjuéivanjeiskjucivanie i
omoguéit [
Legenda
Materija ——>
uredaj u poletnu \ | Energija - >
poziciju postaviti i |Signal

v

Slika 21 Funkcijska dekompozicija uredaja
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9.2. MorfoloSka tablica

Na temelju napraviljene funkcijske dekompozicije odabrana su konkretna rjeSenja za svaku

pojedinu podfunkciju koju uredaj mora napraviti. Za svaku podfunkciju bitno je napraviti ¢im

viSe razliCitih rijeSenja kako bi se uspjelo napraviti viSe mogucih koncepata. Upravo zato je

napravljena analiza trziSta i ve¢ postojecih uredaja jer je implementacija postojeéeg rieSenja

jeftinija od razvoja novih komponenti i sklopova. RazliCitim kombinacijama dolazi se do

razli¢itih koncepata koji ¢e se vrednovati metodom tezinskih faktora.

Tablica 5 Morfoloska tablica

Funkcija

RjeSenje

Elektri¢nu energiju
prihvatiti

g O

Priklju¢ak za struju

Uredaj u pocetnu
poziciju postaviti

Timaritel]

(
4

Elektromotor

Klju¢ Ekran
Ukljucivanje/isklju€ivanje
omoguciti K
Joystick

Uredajem upravljati

Tipkovnica

Zvugni signal Lampica Kamere Direktan
_— . vizualni
Korisnika o .r.adu_ gredaja ) o kontakt
obavijestiti % . e @
Racéunalo —
Timaritelj Gravitacija
[ 1
Procesom upravljati = |||||

(5]}

Meso pripremiti

Timaritelj
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A
A
(5
Timaritelj Traka Koloture
Meso do uredaja _. p
prenijeti ". Tl
&t Al Kuka
Cijev Stipaljka Use
) \
Meso prihvatiti o>
p . -
g.‘ 7“({‘?\.‘
Dizalica
Zipline kabel Klackalica

Meso do Zivotinje
prenijeti

Uze
Meso otpustiti
h
5 i & Opruga
Uze ZiCara Timaritel
Ureq’a_j u poéetng % ‘
poziciju postaviti - _'
7 )
¥ o
€
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9.3. Koncepti
Na temelju tablice 5 i kombinacijom razli¢itih rjeSenja napravljeno je pet razli¢itih koncepta

od kojih svaki ima svoje prednosti i nedostatke koji ¢e se kasnije u radu ocjenjivati metodom
teZinskih koeficijenata.

9.3.1. Koncept 1
Koncept 1 baziran je na temelju postojeéih zipline-a koji se koriste u pojedinim

zooloskim vrtovima gdje lavovi hvataju komade mesa koji jure duz zipline-a. Temeljna razlika
od vecine postojecih zipline-a je u tome Sto ovaj uredaj moze mijenjati rutu. Svaki kraj zipline-
a nalazi se na platformi (6) koja je vezana za dugacku tracnicu (3). Putem elektromotora (1) i
kotaCa (2) platforme se mogu gibati neovisno jedna o drugoj. To omogucuje promjenu rute i

na taj se nacin mogu otvoriti nove mogucnosti koristenja.

;

r

\ \\/\L

/l

Slika 22 Koncept 1

Slika 23 Tlocrt koncepta 1
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Dok se platforme medusobno gibaju, manji motor (4) zakrec¢e vitlo (5) kako bi se izbacila
dovoljna koli¢ina uzeta. Kako bi se timariteljima omogucilo lagano ponovno koristenje uredaja,

vodilica bi bila spojena kablovima na manje vitlo koje bi uredaj vracalo u poéetnu poziciju.

9.3.2. Koncept 2
Koncept 2 je uredaj koji funkcionira poput dizalice. Uredaj je postavljen na glavni nosivi

stup (2) oko Cije se osi zakrec¢e putem elektromotora i zup€anika ili kotaca (1)

Slika 24 Koncept 2
Manje vitlo (3) preko koloture na ispruzenoj gredi (4) mijenja visinu priCvr§¢enog mesa dok se
cijeli uredaj rotira oko svoje osi. Na ovaj nacin se lavovi potiCu da ulove komad mesa koji se
stalno giba. Uredaj bi se trebao postaviti u sredinu nastambe kako bi se ¢im viSe udaljio od
ograde $to znaci da bi se dio nastambe trebao preurediti kako bi se prilagodio za postavljanje
uredaja. Takoder ne postoji nacin kako bi se ponovo postavilo meso osim da se lavovi zatvore

te da timaritelj ude u nastambu.
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9.3.3. Koncept 3
Koncept 3 je slican prvom konceptu, ali se radi o fiksnoj zi€ari izmedu dvije toCke. Na
svakoj platformi nalazi se po jedna kolotura (3) od kojih je jedna gonjena elektromotorom (1)

putem remenog prijenosa (2).

2 3

1 /

N

Slika 25 Koncept 3

Platforme se nalaze izvan nastambe te se mogu postaviti po bilo kojoj trasi na kojoj
nema visoke vegetacije. Meso bi bilo ovjeSeno na nosac (4) tankim uzetom te bi se vozilo s
jedne strane na drugu stranu nastambe sve dok uze ne bi puknulo u trenu kada lav ulovi meso.
Kad uze pukne uredaj se vraca timaritelju kako bi on objesio novi komad mesa. Na ovaj nacin
osiguravamo sigurnost Zivotinje jer Zivotinja ne mozZe doéi u kontakt s uredaje. Takoder,

timaritelju se olakSava hranjenje Zivotinja jer ne mora ulaziti u nastambu.
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9.3.4. Koncept 4

Koncept 4 je osmislien prema uredaju postavljenom u Londonskom zooloskom vrtu.
Radi se o velikoj klackalici (3) koja na jednom kraku ima postavljen elektromotor (1) koji preko
remenog prijenosa i koloture (2) povlaci jednu stranu klackalice dok se na drugom kraku nalazi
komad mesa koji lav pokuSava doseci. Na ovaj nacin lav pokuSava uhvatiti komad mesa te se

za njega mora izboriti dok mu uredaj pruza otpor.

3

s,
| W

Slika 26 Koncept 4

S

Uredaj je jednostavan, ali bi se morao na neki nacin fizicki odvoijiti od zivotinja kako se
zivotinje ne bi ozlijedile tijekom rada uredaja. Postoje dva nacina izvedbe, postavljanjem na

uzvisinu ili postavljanjem izvan nastambe.
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9.3.5. Koncept 5
Koncept 5 osmisljen je kao zra¢ni top koji bi timaritelj nosio u rukama. Nakon §to se pomocu
kompresora postigne odredeni pretlak u spremniku uredaja (1), timaritelj moze slobodno nositi
uredaj te hraniti zivotinje. Pritiskom na okidac (2), otvara se jednosmijerni ventil koji propusta
stlaceni zrak u pretkomoru (3) do zeljenog pretlaka te daljnjim, jaim pritiskom na okidac (2)

otvara se brzi ventil koji propusta stlaCeni zrak i izbacuje komade mesa po nastambi.

Slika 27 koncept 5

Cilj ovog uredaja je da timaritelj sam po svojoj procjeni tijekom hranjenja lavova odredi
gdje, kako i kada c¢e kojem lavu dati komade mesa. Ova izvedba je jeftina, sigurna i

jednostavna, ali nema narocite interakcije sa Zivotinjama.
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9.4. Evaluacija koncepata

Zajedno s timariteljima odabrano je nekoliko vaznih kriterija po kojima su se ocjenjivali svi
koncepti kako bi se odredio koncept s kojim ¢e se krenuti u daljnju razradu. Najvazniji kriteriji
koji su se uzimali u obzir su sigurnost zivotinje kako se zivotinje ne bi mogle ni na koji nacin
ozlijediti; cijena izrade zbog relativno malog budzZeta zooloSkog vrta te mogucnost interakcije
sa zivotinjom kako bi se uredaj ¢im bolje mogao koristiti u svoju svrhu. Nadalje, kriteriji
jednostavnosti, veli€ine prostora koji uredaj zauzima, jednostavnost montaze te odrzavanje
samog uredaja postavljeni su kako bi se smanjio utjecaj na nastambu bilo to direktno na njenu
veli¢inu ili na vrijeme koje lavovi ne mogu provoditi u njoj. Posebnu pozornost se mora obratiti
na upravljivost uredaja te na jednostavnost ponovnog punjenja odnosno ponovnog pokretanja
uredaja kako bi se timariteljima olakSao posao prilikom upravljanja uredajem. Za svaku
kategoriju odabran je referentni koncept s kojim se usporeduju ostali koncepti. Ocjene koje se
dodjeljuju nalaze se u tablici 6. Svaki kriterij ima odredeni tezinski faktor koji se mnozi s
ocjenom koju je pojedini koncept dobio za odredeni kriterij. Zbrajanjem rezultata dobivena je
konaéna ocjena za svaki koncept. Najbolje ocjenjeni koncept ide u daljnju konstrukcijsku

razradu.

Tablica 6 Ocjenjivanje kocepata

TezZinski Koncept Koncept Koncept Koncept
faktor 1 i 2 P 3 i i NEMEHE S
Sigurostza | 5o, 5 3 5 3
zivotinje
Jednostavnost 10% 1 2 2 3 5
Cijena izrade 15% 1 2 3 4 5
Prostor
nastambe koji 15% 5 1 5 3 5
zauzima
Upravljivost 10% 2 5 5 3 5
'”E‘?fa‘fc!la sa 15% 2 5 5 3 1
Zivotinjom
Brzina 10% 1 2 2 3
postavljanja
Odrzavanje 5% 2 2 3 3 5
Jednostavnost
ponovnog 5% 3 1 3 1 4
pokretanja
uredaa
Ukupno 100% 2,6 2,7 3,9 3,05 4,35
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Bkoncept 1 [koncept2 [koncept3 [koncept4 [ koncept5

sigurnost Zivotinje

jednostavnost punjenja jednostavnost

odrzavanje cijena izrade

jednostavnost montaze prostor nastambe koji zauzima

interakcija sa Zivotinjom upravljivost

Slika 28 Polarni grafovi svih koncepata

Zbog bolje vidljivosti su prikazani i pojedinacni polarni grafovi.

Koncept 1 Koncept 2

Slika 29 Polarni graf koncepta 1 Slika 30 Polarni graf koncepta 2
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Slika 31 Polarni graf koncepta 3 Slika 32 Polarni graf koncepta 4

O, NWR_WM

Slika 33 Polarni graf koncepta 5

9.5. Odabir konacnog koncepta

Nakon provedenog ocjenjivanja najbolje je ocijenjen koncept 5 s ukupnom ocjenom 4,35.
Ovaj rezultat u sustini je najbolji, ali ovaj koncept ima najmanju moguénost interakcije sa
Zivotinjama jer zivotinje mogu samo uhvatiti komade mesa koji su izbaCeni. Takoder, ureda;j
se ne moze koristiti ni na koji drugi nacin $to nije slu¢aj s drugim konceptima. Upravo zbog
toga odabran je drugi najbolji koncept odnosno koncept broj 3 s ocjenom 3,9. On pruza daleko
bolje moguénosti poticanja predatorskog ponasanja jer osim hrane, na njega se mogu objesiti
i razne igracke ili predmeti koji takoder pomaZzu u obogacdivanju Zivotnog prostora.
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10. Konstrukcijska razrada

Nakon odabira koncepta 3 provedeni su naknadni razgovori sa zaposlenicima zooloskog
vrta Zagreb te su doneseni sljedeéi zakljucci. Trasa kojom ¢Ce se gibati zi¢ara duljine je 30
metara te se moZe postaviti duz jednog smjera, od umjetne stijene prema zapadnom kraju
nastambe. Ta trasa je odredena zbog postojeée vegetacije te zbog jednostavnosti montiranja
i upravljanja uredajem.

Slika 34 planirani pravac postavijanja uredaja [16]

Uredaj ¢e se postaviti na nosivi stup koji ¢e se nalaziti iza ograde te ¢e se meso postavljati
tako Sto Ce timaritelji postaviti ljestve putem kojih ée doc¢i do uredaja kako bi postavili maniji
komad mesa.

Slika 35 Skica uredaja

U buduénosti bi se napravila manja nosiva konstrukcija kako bi se jo$ viSe olak$ao pristup
uredaju. Umjetna stijena se moze na dijelovima potpuno izmijeniti i prilagoditi nadim potrebama
te Ce se zbog toga na njoj postaviti skretna kolotura. Na ovaj nacin se izravnava cijela ZiCara
te se smanjuje visina na kojoj se ona nalazi $to pojednostavljuje izvedbu i postavljanje uredaja.
Buduc¢i da se uredaj nalazi blizu Zivotinja i posjetitelja te je izlozen vremenskim prilikama,
potrebno ga je postaviti u nekakvu vrstu kucista koje e izolirati uredaj od vremenskih prilika
te uz dodatnu zvuénu izolaciju smanijiti buku.
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10.1. Proracun uzeta

Prijenos vertikalnih sila duz horizontalno postavljenog uZeta uzrokuje velike sile u uzetu te
je stoga odlu€eno napraviti nekoliko pojednostavljenja. Masa komada mesa koje Ce se
prenositi iznosi u prosjeku 3 kg, ali za potrebe proracuna uzimamo 5kg, pretpostavljena masa
podsklopa nosaa iznosi 5kg, ukupna masa kabla specificne tezine 0.238 kg/m i
pretpostavljene duljine od 30 miznosi 7,14 kg. Buduc¢i da komad mesa relativnho naglo ubrzava,
u proracun je potrebno uvrstiti i inercijske sile komada mesa. Takoder, meso se vje$a na tanko
konopljino uze koje puca pod silom od 300 N.

Ukupna sila koja djeluje na uze iznosi:

F,=Guy +F (1)
E,=(05+5+714)-9,81 + 300 = 468N 2)

Takoder, u horizontalnom smjeru djeluje inercijska sila uzrokovana ubrzanjem do 5m/s u
vremenu od 1 sekunde te iznosi:

Fy=Gyu-a=(G+5+714)-981-5=840N @)

Ukupna sila koja djeluje:

Fu = /F,,z + F,* = 961,57 N ()

Kut djelovanja sile iznosi:

468
961,57

a= sin_1< ) = 29,12°~30°

(5)

Fs1 Fs2

Fuk

Slika 36 Raspored sila na kablu
Radi pojednostavljenja pretpostavljamo da su sile u uzetima postavljene pod istim kutom.
Suma sila po vertikalnoj osi:
Fy sin(30) = Fyq sin(a) + Fs, sin(a) (6)
Suma sila po horizontalnoj osi:
Fs =Fs +Fg @)
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Uz (4), ukupna sila koja se pojavljuje u uzetu:

Fs =F5 +Fs; (8)

30000
25000
20000
— 15000
10000
5000

0
00511522533544555566577583859 9510105

kut uzeta [°]

Slika 37 graf odnosa kuta a i sile u uzetu

Iz slike 37 se vidi da pri malim kutovima sila u uzetu naglo raste $to je posljedica ovisnosti o
sinusu kuta. 1z grafa je vidljivo da nakon kuta od 4° sila prestaje naglo padati te se zbog toga,
kao i zbog visine na kojoj ¢e se nalaziti nosa¢ mesa za potrebe proraduna uzima taj kut. U
CAD-u je napravljena jednostavna skica iz koje se vidi da je pri kutu od 4° nosa mesa na
sredini kabla udaljen 2.7m od tla $to nam odgovara. Zbog predvidenih uvjeta rada
pretpostavljena je pogonska grupa 1Bm.

Sila u uzetu:

F, = 6895 N ©)

q> 4-5-Fs
~ |f-m-Rm (10)

s = faktor sigurnosti = 3,55 za pogonsku grupu 1Bm

Dimenzioniranje uzeta:

f = faktor ispunjenosti = 0.49 za Seal pletenje

i 4-3,55- 6895
= 10,49-7-1770 (11)

d =599

R,, = Cvrstoca Zice = 1770 MPa

(12)

Prema proraCunu bi trebalo biti odabrano uze promjera 6mm, ali zbog uvedenih
pojednostavljenja i dodatne sigurnosti odabrano je uze promjera 8mm.
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Odabrano prameno uze Seal pletiva: DIN 3058 8 6x19 S-NFC 1770 U-PVC sz

Promjer uzZeta

115 2 25 3 35 4 45 5 55 6 65 7 75 8 85 9 95 10

promjer uzeta [mm]

Slika 38 Odnos kuta a i potrebnog promjera uzeta

Na slici 38 se vidi odnos izmedu kuta uzeta alfa te potrebnog promjera uzeta. Odabirom
promjera 8mm smo sigurni da ¢ée uze izdrzati sva optere¢enja. Ako iz proraCuna za
dimenzioniranje uZeta trazimo faktor sigurnosti za uze promjera 8mm dolazimo do faktora
sigurnosti 6,32. Ukupna duzina potrebnog uzeta iznosi:

1=3042-01-m) 20 42— _ 60,69 m~61
= 4 T80 os(4) o7 mmerm (13)

Na minimalnu duzinu dodajemo jo§ 1m uzeta kako bi mogli napraviti om¢e prema DIN 3090.

DIN 3058
d=6do 36

Slika 39 DIN3058-Seal, presjek pramenog uzeta [1]
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Tanko konopljino uZe mora izdrzati naglo ubrzanje komada mesa te ukupna sila koja djeluje
na njega iznosi:

Fu= |E2+F?%=(5981)2+(5-9,81-5)2 = 250,1N (14)

Naprezanje za uze debljine 3mm:

250
g ==—— =35MPa
327 (15)

Odabrano konopljino uze debljine 2mm i prekidne &vrstoée R,, = 30 MPa

Ovo uze puca pri sili od 210N, ali buduéi da ¢e se meso na nosac vezati kao om¢&a, uze bi
trebalo bez problema izdrzati naglo ubrzanje mesa.

10.2. ProraCun uznica
UzZnice se proraCunavaju prema promjeru uzeta za koje su namijenjene. Promjer se odreduje
prema:

D
D= (—) cpd
d min P (16)

Gdje:

Tablica 7 minimalno odnos (D/d) za pogonsku uZad [1]

Pogonska (D/d)min za

grupa bubanj uZnica izravnavajuca uznica
1D 1,2 (12,5)° 12,5  (14)V 10 (12,5)V
1Cn 125 (14) 14 (16) 12,5 (14)
1Bm 14 (16) 162 (18) 12,3 (14)
1Am 16 (18) 18 (20) 14 (16)
2m 18 (20) 20 (22,4) 14 (16)
3m 20 (22,4) 22,4 (25) 16 (18)
4m 224 (29) 25 (28) 16 (18)
5m 25 (28) 28 (31,3) 18 (20)

(g) ~ = minimalno dozvoljen odnos prema pogonskoj grupi 1Bm=16
min

¢, = faktor pregiba = 1
Iz Cega proizlazi:

> 6 =
D >16-6 =96 mm (17)

Preporuka je da se koriste vece koloture zbog manjeg savijanja uzeta te je zbog toga uzet
promjer koloture:

D =200 mm (18)
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Nakon odredivanja promjera koloture, prema DIN15061 su odredene mjere uznice:

r =42mm (19)
h =15mm (20)
b =18 mm 1)
a =4 mm 22)
a b a
o |
min 45°
J h
|
i
i
- D | o d,

Slika 40 presjek uznice [1]

10.2.1. Provjera CvrstoCe osovine skretne koloture:
Kada se na koloture postavi uze, ono ih napinje odredenom silom. Zbog malenog kuta ¢emo
pretpostaviti da su te 2 sile jednake.

F=F, = 6895 N (23)

Prema DIN15 062 T.2 je odabrana uznica oblika B.

Slika 41 DIN 15 062 T.2 oblik B [1]

Zbog lakSeg montiranja ¢emo koristiti Cahuru na koju ¢emo postaviti lezajeve i koloturu koju
¢emo potom navuci na osovinu. Medusobna proraCunska udaljenost nosivih limova iznosi
60mm.
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Maksimalni moment:
F,
Mopax = ?S 30 = 3447,5-30 = 103425 Nmm (24)

Moment otpora:
W=01-d®=0,1-30%=2700 mm3

(25)
L 'Fé
F ‘ -
& l 3440 ¢y 1 0
5 i &[]
ST @
“J449snN |
| {
| \@| { | L @
/“"034-23
Slika 42 graf sila i momenata na osovini
Naprezanje na osovini:
_ Mg, 103425 38,31 MP
77w T 2700 %0 (26)
Dopusteno naprezanje:
_ Re 235 — 94 MP
Jaov =135 1,25-2 a (27)
Zadovoljava uvjet €vrstoce
10.2.2. Provjera povrsSinskog pritiska izmedu nosivog lima i osovine
Dopusteni pritisak:
Paop = 100 MPa (28)
Stvarni pritisak:
__F 6895 = 22,98 MP
P=%27d-s 2-30.5 -=°Ma (29)

Zadovoljava uvjet dodirnog pritiska

10.2.3. Provjera lezajeva uznice
Unutar koloture oblika B se nalaze dva lezaja. Odabiremo jednoredni radijalni kugli¢ni lezaj
6207-2RS1 koji moramo provjeriti ako zadovoljava uvjete nosivosti. Svaki leZaj je opterecen
sa pola ukupne sile uzeta 8to odgovara ukupnom radijalnom opterecenju od:

F
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Buduci da se Zivotinje hrane svaka 3 dana te je vrijeme koje uredaj provodi iznimno kratko,
leZajeve proracunavamo kao da su staticki opterecéeni.

S =05
O—F.r— omin (31)

Pri ¢emu:
Somin =Minimalni statiCki faktor sigurnosti za kugli¢ni leZzaj pri normalnom radu = 1

Co = 15300 N (32)

34475 (33)

Lezajevi zadovoljavaju

10.3. Odabir motora
Motor mora biti dovoljno jak kako bi mogao ubrzati komad mesa mase 5kg do brzine 5m/s
unutar jedne sekunde. U ukupnu masu koju treba ubrzati uraCunavamo i masu uzeta koja
iznosi 7,14kg. Pretpostavlja se da faktor iskoristivosti iznosi 0,95.

p v (nucg)v_ (1214-981)-5

=627 W
"Toon n 0,95 (34)
Myk = Meereta + M uzeta + Mnosata = 3 +7,14+2 =12,14kg (35)
My =2 =227 _ 399N
SET Wem  S50m m (36)
M, =17 M, = Mg + My, 37)
w,
Myp = Uem + B * Jrea) '% (38)
_mkol-Rz ( w )2

]TOt - 2 wem (39)

_ Myg ( v )2

Masa koloture (puni disk):
Vs
V=d?—-b
4 (41)
_ 7800 <&
p = 7800 3 (42)
Vs
m=V-p=0,22 '1'0,026'7800 = 6,37 kg

(43)
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Uz pretpostavku da se uzima motor koji se vrti pri 1500 okr/min:

1500
Wem = 2-n-w= 507 rad/s

v 5
Wyol = T=032 " 25rad/s

6,37-0,22 125\ ,
]rot =2 > ' (50”> = 0,00645 kgm

2

omy (N 1214 5 _ )
Jor = n (w) "~ 0,95 (50n> = 0,0129 kgm

Jrea =Jer + Jror = 0,01935 kgm?

Wem 50m
Myp = Uem + B * Jrea) e (0,0019 +1,2-0,01935) = 3,95 Nm

M, =17 M, = Mg + My, = (3,99 + 3,95 = 7,94 Nm

7,94
Mn = ﬁ = 4,67 Nm

Py min = My, - ey = 4,67 - 50m = 733 W

(44)

(45)

(46)

(47)

(48)

(49)

(50)

(51)

(52)

Na temelju dobivenih podataka iz kataloga tvrtke NORD odabiremo motor SK 2282AX -

90SP/4 TF sljedecih karakteristika:

Motor Speed 1415 1/min
Motor power (Pn2) 0.75 kW
Speed (nn2) 1415 1/min
Motor service factor 2 1

Current (In1) 31 A
Current (In2) 1.79 A
Efficiency 2 (100% Load) 83.7 %
Rated torque (Mn2) 51 Nm
Motor Inertia 0.0019  kgm?

Slika 43 Karakteristike motora [18]

39



Tomislav Antonovié Zavrsni rad

10.4. Provjera proklizavanja uzeta
Koloture ¢e naglo ubrzavati te je potrebno provjeriti ho¢e li do¢i do proklizavanja uzeta na
koloturama. Zbog malenog kuta pretpostavljamo slu¢aj obuhvatnog kuta 180°. Faktor trenja
izmedu PVC-a i €elika iznosi u = 0,53.

T )

Fop=—= =301N

T r T 01 (53)
_E, et 41 301 €537 41 220.73N

P72 eb_1 2 e0S3m_1 7 (54)

F.=2-F,=441,46 N
" P (55)

Za vrijeme mirovanja sile uzeta su jednake:
_(5+5+714)-981 2410 N

51,2 — sin (4°) - (56)

Sile u uzetu su dovoljno velike da ne dode do proklizavanja.

10.5. Proracun remenog prijenosa
Buduci da se motor vrti na 1415 okr/min prilikom povezivanja na vratilo remenim prijenosom
trebamo provesti redukciju i=5,9 kako bi postigli trazenu brzinu mesa.

Izlazno vratilo motora je promjera 19 mm te na temelju njega dimenzioniramo remenice.
Promjer manje remenice iznosi 30 mm $to znaci da promjer velike remenice mora iznositi 177
mm.

Medusobni razmak izmedu remenica iznosi a=250 mm.

Odabran je plosnati remen materijala balata-pamuk debljine 5 mm.

Tablica 8 podaci o plosnatom remeniju [8]

Dopuitene vrijednosti
Vrst remena — T Oy E, E; p u
] v & | ‘ ] Njem? Nfem? Njem® kg/dm’ (suha)
mm | mfs Niem® | 1s s/Dy °C ‘
|
Standardni S 3.0 | 30 w | s 0,033 35 2500 25000 7000 1.0
- S | |
2 e Gipki G 3...20 40 450 10 0,04 35 3000 35000 6000 095 | Jednadzba
g2 B S - I R 1
s HGL 3...20 50 550 25 0,05 45 3500 45000 5000 09 | vidjed
Veoma gipki - — ltll:l:dl
HGC 3...20 50 600 25 0,05 70 3750 45000 5000 09 i
Guma-balata-pamuk 3...8 40 440 30 0,035 45 5500 80000 5000 12 |05
L - e 1 t
o & | Guma-pamuk 3.7 a0 400 30 0,033 70 5300 90000 5000 | 125 | 035
£g | _— - N R M
& E | Balata-pamuk 3.8 a0 440 30 0,04 40 5800 120000 5000 125 05
i Balata-uZe od korda 4i5 40 520 20 0,05 40 6800 135000 | 3000 1,25 05
Potrebna Sirina remena:
y P Cue
Ok SV (57)
Gdje je:
Cok=Cp Cu=1-14=14 (58)
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O = (O-dop - O-f) "k (59)
k= m—1
T om (60)
m= el"ﬁ (61)
(B)_dv—dm_177—30
©\2)T 2@ T 2-250 (62)
B = 145,8° (63)
05145821
m=e"’ 360 = 3’57 (64)
_ 3,57—-1 072
- 357 (65)
> E 0,04-50 =2 MP
Of = —* =0, . = a
f dm af (66)
_ _ 1415 _
v—w-r—Zn-W-0,015—2,22m/s (67)

Buduci da je brzina manja od 15 m/s u proracun se ne uracunava utjecaj centrifugalne sile.

, P Cyux 750 1,4 4777
— = = ) mm
o s v (44—1,65)-0,72-5-2,22 (68)
Odabrana debljina remena b=48 mm.
Sila predzatezanja remena:
_F, m+1 340 3,57+1_302N
P72 m—-1_ 2 357-1 (69)
Rezultantna sila na vratilo:
E = \/Ff + F,2—2-F - F, - cos(B)
= /472,32 + 132,32 — 2+ 472,3 - 132,3 - cos (145,8) (70)
=586,5 N
F, = F,— = 340 357 =472,3N
7 om—1" 357—-1 " (71)
F,=F —F,=4723—340 =132,3N (72)
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10.6. Proracun vratila

Radi pojednostavljenja pretpostavljamo da su sve sile postavljene u horizontalnoj ravnini.
Na vratilu odredujemo mjesta gdje ¢ée se nalaziti koloture, leZajevi te remenica. Nakon &to smo
odredili pozicije dijelova odredujemo savojna opterecenja na vratilo.

hQ 'fZ { 1
7 | ' : e
= T L B
2% S

- L. S
L 7023 o

; A64_

4790

Slika 44 raspored sila na vratilo

Iz sume momenata oko to¢ke djelovanja sile remenice te sume sila po horizontalnoj ravnini:

ZFh:O FR+FA_F.'S'+FB:0

(73)
ZMR =0 —F, - (71 — 24,5) + F, - (109,5 — 24,5) — F5 - (161 — 24,5) = 0 (74)
F,=32125N (75)
Fy = 3369 N (76)
| 1?3‘; ¢ 7
[N] “*Ll 1 t_f‘-*( "' : @
Siesw , @I’ ‘}
Rl
{ i 5’37977;
L = - NN
N, ] (| *
| gl ! @
| L\
j’4734%{ |

Slika 45 raspored sila i momenata savijanja

Iz slike 45 je vidljivo da se daleko najveCi moment savijanja pojavljuje na mjestu koloture i
iznosi 173 476 Nmm. Vazno je napomenuti da na vratilo djeluje i torzija izmedu remenice i
koloture u iznosu od 30 000 Nmm. Na temelju tih podataka ulazimo u priblizan proracun
promjera vratila koje e biti izradeno od materijala S235.
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Q= 3(10 - M,pq
GfDNdop (77)

Mypq = \/Mfz +0,75 - (a - 7)? = /1734762 + 0,75 - (0,99 - 30000)?

= 175372 Nmm (78)
UfDN 190
O-fDNdopz T = T = 4’7,5 MPa (79)
0, 190
@y = 22N = = 0,99
1737, 173110 (80)

L, _®[10-175115
- 475  oromm (81)

Zbog konstrukcijskog oblikovanja te lak8eg sastavljanja cijelog sklopa na nacin da se sve
komponente postavljaju po stepenicama vratila za promjer na najopterecenijem dijelu
uzimamo promjer d= 45 mm. Ovaj promjer smo uzeli zbog toga &to su drugi standardni dijelovi
(matice, lezajevi) dimenzija 30-35 mm.

Sigurnost na najopterecenijem dijelu vratila:

by by OfpN

Spost = ———I2%
post Y * Orea (82)
b,(d = 45) = 0,8375 (83)
b,(Ra = 1,6 um,Rm = 370 MPa) = 0,93 (84)
vt (85)
_ Mieq
Ored = W (86)
2 2
Myeq = J(Mf '.ka) +0,75(ctg " T * Bx,)
= /(173476 - 1,8)2 + 0,75 - (0,99 - 30000 - 1,9)2 (87)
= 316058 Nmm
Gdje je:
ﬁkf = 1,8 za pero oblika B (88)
Bk, = 1,9 za pero oblika B (89)
_ 316058 34,68 MP
Ored = 0)1 i 453 - ) a (90)
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¢ 0,8375-0,93-190 _ 427
post = 1-34,68 v (91)

Ako za najvece opterecenje uzmemo najmaniji dio vratila koji je takoder optere¢en na savijanje
i torziju (d=35mm) faktor sigurnosti iznosi:

0,8375-0,93-190

Spost = | . 316058 =2
0,1-353

01
(92)
Na temelju dobivene sigurnosti moZemo reci da je vratilo dovoljno predimenzionirano.

Vratilo zadovoljava uvjete ¢vrstoce.

10.7. ProracCun pera
Pera se koriste za prijenos snage na remenice. Pero na velikoj remenici je dimenzija 8x7x25
[2] te je optereceno silom:

Trem 51°59
= = = 2149,29 N
YT fhem 0,014 (93)
_ R 214929 _ o
P=t 1" 2225 °7 a (94)
Paop = 70MPa (95)
Pero zadovoljava uvjet évrstoce
Pero koloture je dimenzija 14x9x6 [2] te je opterec¢eno silom:
Trem 30,1
F; = = = 1337,78 N
7 Teem  0,0225 (96)
_ R 133778 o
P=4 1" 226 > 0e (97)
Paop = 70 MPa (98)

Pero zadovoljava uvjet ¢vrstoce

10.8. Odabir leZajeva vratila
Za lezajno mjesto A uzimamo jednoredni radijalni lezaj 6207-2RS1[17] koji smo odabrali i kod
skretne koloture iz razloga $to je na vratilu lezaj optereéen manjom silom nego na osovini
skretne koloture. Za lezajno mjesto B uzimamo lezaj P2B 35M-FM + ECY 207 [17]. Uzimamo
ovaj lezaj zbog pojednostavljenja oblikovanja cijelog sklopa. Ovaj lezaj takoder ima jednaku
nosivost kao i lezaj 6207-2RS1, a opterecen je manjom silom stoga ne trebamo provoditi
proracun jer lezaj sigurno zadovoljava.
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10.9. Proracun nosivog stupa
Nosivi stup je opterecen na izvijanje zbog kablova koji sluze za napinjanje cijele zi€are. Stup
je povezan s 2 kabla koji su medusobno postavljeni pod kutom od 90° te pod kutom od 45° u
odnosu na pod.

Fs

2‘7

Slika 46 prikaz sila uZeta za napinjanje
Buduci da je uZad postavljena simetri¢no, ukupna sila u svakom uzetu iznosi :

F, 6895

Fs, = = = 4878,5N
27 2+ cos (45) ~ 2-cos (45) (99)
Potreban promjer iznosi:
i 4-S-Fy  |4-3,55-9751 _cos
= Fm-rm_ ]049-7-1770 > MW (100)
d = 8 mm (101)
Ukupna duzina potrebnog uZeta iznosi:
L= Simqagy = >06m (102)

U tu duzinu dodajemo 1 m dodatnog uZeta kako bi se mogle napraviti om&e prema DIN 3090.
Odabrano prameno uze: DIN 3058 8 6x19 S-NFC 1770 U-PVC sZ

Kao i kod proracuna prijenosnog uzeta, zbog sigurnosti uzimamo uze promjera 8 mm kako bi
bili sigurni da ako dode do pucanja prijenosnog uzeta, uredaj nece pasti na sigurnosnu ogradu
te potencijalno ugroziti sigurnost Zivotinja i ljudi. Cijeli uredaj ¢e biti postavljen na celi¢ni
kvadratni profil 150x150 mm debljine stijenke 3 mm i duljine 4000 mm zglobno vezan kako bi
se uze moglo napinjati.

Ukupna sila koja pritiS¢e profil uz pretpostavljenu tezinu podsklopa motora iznosi:

F, =G +2-Fs2-sin(45) = 272,7 + 2 - 4878,5 - sin(45) = 7171,95 N (103)
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Sila potrebna da dode do izvijanja iznosi:

n?-E-1 m?%-210000-6350000
= = = 571229 N

T (K-L)? (1,2 - 4000)2 (104)
Stup zadovoljava uvjet krutosti.
Provjera dodirnog pritiska osovine nosivog stupa:
Pdop = 100MPa (105)
Stvarni pritisak:
__F 71795 e
P=%2d-s 2-30.2 >/ (106)

Zadovoljava uvjet €vrstoce
Proracun stupa za prihvat uzeta za napinjanje:

Kvadratni profil 50x50 debljine stijenke 2mm materijala S235 je opterecen silom uZeta za
napinjanje. U isto vrijeme ga uZe savija te opterecuje na vlak.

M = Fj, -l = Fy, - cos(45) - 150 = 4878,5 - cos(45) - 150 = 517443 Nmm (107)
I =147 000mm* (108)
M 517443

= .50 = 109

O = 7= {00050 =176 MPa (109)

_F, 4878,5-sin(45) _ o MP (110)

M= T 383 - o
o,k = 185 MPa (111)

Zadovoljava uvjet €vrstoce

10.10. ProraCun zavara
Zavari koji se provjeravaju su zavari ploCe platforme skretne koloture, zavari nosaca nosivog
stupa koji su napravljeni od materijala te zavari prihvata uZeta. Materijal je S235.

Zavari ploCe platforme skretne koloture:

Ay =2-80-2+2-10-2 = 360 mm?

(112)
Naprezanje zavara:
_ Fs _ 6895 — 1915 MP
T4, 360 a (113)
Ggqop = 160MPa (114)
Zavari zadovoljavaju.
Zavari nosaca:
— . . . . — 2
A, =2+150-2+2-10-2 = 640 mm (115)
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_ Fuk  4878,5-sin (45)

= 5,39 MP
774, 640 o7 e (116)
Oaop = 160 MPa (117)
Zavari zadovoljavaju.
Zavari izmedu nosivog stupa i horizontalnih greda:
Ayz =2-150-2 = 300 mm? (118)
_ Fs _ 6895 — 2298 MP
T4, 300  “~ 2 (119)
Oqop = 160 MPa (120)
Zavari zadovoljavaju.
Zavari izmedu prihvata uzeta te nosivog stupa:
Agya =2-100+ 25 =210 mm? (121)
Ay =2+100 = 200 mm? (122)
Normalna sila:
=K (123)
Smicna sila:
Fy; = F; - cos(45) = 4875,5N (124)
_fs 689 32,83 MP
T4, 210 >~ 2 (125)
_ A 18755 o4amp (126)
tTa, T 200 "R
Oreq =02 + 312 = /32,832 + 324,42 = 53,5 MPa (127)

Zavari zadovoljavaju.
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10.11. Proracun vijaka
Potrebno je proraCunati 4 M5x50 8.8 vijka koji se koriste za osiguravanje osovine skretne
koloture.
Ukupna sila koja djeluje na pojedini vijak iznosi:

F, 6895

Naprezanje vijka:

o= vika 172375 ooy,
T Ayjka 127 ’ (129)

Dopusteno naprezanje:

G40p = 800 0,8 = 640 MPa (130)

Vijci zadovoljavaju.

Buduci da se identi¢ni vijci koriste i za osiguravanje nosaca na pogonskoj koloturi, nije ih
potrebno provjeravati.

Kablovi za natezanje se pritezu M10 8.8 zateznikom.

Svako uze je optereéeno silom:

Frpora = = 989 _ 4g75en
uzeta = 9 sin(45)  2sin(45) ’ (131)
_ Fuieta _ 4875,5 _
Ovijear =g - =g T w2 MPa (132)
Ogqop = 640 MPa (133)

Vijci zadovoljavaju.

10.12. Kuciste i izolacija

Kuciste oblika kutije ¢e se napraviti od laganih drvenih dasaka koje ¢e se postavljati na L-
profile pri€vrs¢ene na nosivu plo¢u kako bi se jednostavno moglo skidati i postavljati. Kuciste
bi se iznutra oblozilo spuzvom radi izolacije buke te bi se napravio mali otvor kroz koji bi
prolazili kablovi. Otvor bi se iznutra prekrio Cetkama kako bi se sprijecio ulaz pticama i sli¢nim
Zivotinjama unutar samog kucista.

10.13. Zastitna ograda

Zastitna ograda je visine 4200mm. Tijekom operacije uredaja ograda smeta prilikom
kretanja komada mesa te bi se uski dio ograde trebao blago promijeniti na nacin da bi se
napravila uska vrata koja bi se otvarala prilikom ulaska i izlaska uredaja iz nastambe. Ova
vrata ne bi trebala utjecati na sigurnost nastambe zbog toga Sto bi se manja vrata Sirine 300
mm ugradila na visini od 3 m koju lavovi ne mogu dosegnuti. Takoder ispod vrata se nalaze
elektricni pastiri.
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11. CAD model

Prema proracunu je napravljen CAD model uredaja koji je napravljen u programu SolidWorks.
Osim CAD modela, napravljena je i cijela tehni¢ka dokumentacija uredaja po podskopovima
koja se nalazi u prilogu rada.

Uredaj se sastoji od 5 podsklopova, a to su redom: sklop nosivog stupa, sklop pogonske
koloture, sklop skretne koloture, sklop nosa¢a mesa te sklop zastitne kutije.

el 2752, 18mm

Length:| 30508.21mm

Slika 47 CAD model cijelog sklopa

Iz slike 47 se vidi da se nosa¢ mesa nalazi na visini od 2.75 m od tla $to nam odgovara jer se
na njega veze konopljino uze koje ¢e biti dugacko otprilike 500-1000mm kako bi lavovi mogli
doseéi komad mesa jer nemaju nikakvu strukturu kao npr. drvo na koje bi se mogli osloniti
kako bi dosegnuli vece visine te dosli u kontakt s uredajem.

11.1. Sklop nosivog stupa
Nosivi stup se sastoji od kutijastog profila na koji su zavarene poprecne grede koje sluze za
prihvat sklopa pogonske koloture. Cijeli stup se rotira oko osovine koja je povezuje stup i nosa¢
stupa. Takoder, stup je s dva kabla i Cetiri zatezata vezan za temelje koji sluze za napinjanje
nosivog uzeta.

Slika 48 CAD model sklopa nosivog stupa
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Slika 49 CAD model jendog od stupova za napinjanje uZeta sa sklopom uZeta za napinjanje

11.2. Sklop pogonske koloture

Cijeli sklop pogonske koloture se sastoji od elektromotora koji je povezan s vratilom putem
ploshatog remena te od sklopa vratila na kojem se nalazi kolotura koja pokrec¢e zi¢aru. Svi
dijelovi su montirani na platformu koja se potom montira na nosivi stup. Kablovi struje te ostale
komponente za upravljanje uredajem bi se vodile kroz nosivi stup do zasebnog ormara koji je
napravljen upravo za tu svrhu od kuda bi se uredajem i upravljalo.

Slika 50 CAD model sklopa pogonske koloture

11.3. Sklop skretne koloture
Skretna kolotura se sastoji od nosive platforme te samog sklopa koloture koji omogucéava
skretnoj koloturi da se okre¢e u mjestu. Cijeli sklop je pri¢vrs¢en na betonski zid vijcima.
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Slika 51 CAD model skretne koloture

11.4. Nosa€ mesa

NosaC mesa se sastoji od kutijastog profila na koji se povezuju krajevi uzeta (prema
DIN3090) putem svornjaka. Na nosac se s donje strane veZe komad mesa na konopljino uze
koji se potom kreée po nastambi.

Slika 52 CAD model nosa¢a mesa

11.5. Sklop zastitne kutije

Kutija koja pokriva pogonski dio uredaja se sastoji od 2 L-profila putem kojih se cijela
konstrukcija kutije pri€vrScuje na platformu pogonskog sklopa. Na L-profile se pri€vr§c¢uju
daske za ojaCanje te se od njih pomocu kutnih profila radi kostur na koji se postavlja Sperploca.
Unutarnja strana kutije se naknadno treba presvuci spuzvastim materijalom kako bi se
umanijila kolicina buke te bi se drvo trebalo zastititi sa viSe premaza zastitnog laka kako bi bilo
otporno na vremenske uvjete. Takoder, izmedu stranica i platforme nosivog sklopa bi se
trebala postaviti gumena zastita kako voda ne bi mogla doéi do komponenti unutra. Prednji
poklopac kroz koji prolazi nosivo uZze se moze otvarati preko Sarki koje bi se postavile na
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stranice $to bi omogucilo laksi pristup uredaju te bi se prednja rupa prekrila sa Cetkama kako
bi se pticama i ostalim zivotinjama sprije€io ulaz u unutrasnjost sklopa dok uze nesmetano
prolazi.

Slika 53 CAD model sklopa kutije

Slika 54 CAD model sklopa kutije postavljenog na platformu
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12. Procjena troSka

Tijekom konstrukcijske razrade tehnologi¢no su se oblikovali svi dijelove te se proizvod
pojednostavljivao gdje je to bilo moguce. Trenutno nije moguée procijeniti ukupan troSak
uredaja jer bi se za procjenu trebale slati ponude raznim proizvodacima na temelju kojih bi se
procijenio ukupan trodak projekta. Najveci trosak projekta bi bio motor sa sklopom za
upravljanje te strojna obrada komponenti, a potom troSak potrebnih sirovina.
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13. ZakljuCak

U ovom radu je opisana konstrukcija uredaja za poticanje predatorskog ponasanja velikih
macaka u zooloSkom vrtu Zagreb. Uvjeti za zivotinje u zooloSkim vrtovima nikako ne mogu
zamijeniti njihovo prirodno staniSte te se obogacivanjem Zivotnog prostora Zivotinjama
olak8ava Zivot u zatvorenim nastambama. Analizom trZiSta i patenata ustanovljeno je da ne
postoje takvi uredaji te da vecina zooloskih vrtova radi specijalne uredaje za pojedine zivotinje.
Funkcijskom dekompozicijom uredaja te izradom morfoloSke tablice napravljeno je 5
koncepata koji su se vrednovali po odredenim kriterijima kako bi se odabrao koncept koji ¢e
se provesti u daljnju razradu.

Uredaj je baziran na radu Zi¢ara te se cijeli nalazi izvan nastambe lavova kako bi se §to
manje utjecalo na nastambu. Uredaj funkcionira tako $to putem nosivog uzeta prenosi komade
mesa odredenom brzinom s jednog kraja nastambe na drugi te na taj nacin potie prirodne
instinkte lavova da love svoj plijen.

U daljnjem razvoju ovog uredaja bi trebalo razraditi nosivu konstrukciju i zastitu uredaja te
upravljanje uredajem kako bi se timariteljima olak$ao pristup. Takoder bi se trebalo razmisliti
o koristenju uredaja i u druge svrhe poput vjeSanja igracaka kako bi uredaj imao viSe funkcija
osim poticanja predatorskog pona$anja.
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Design by CADLab

1 2 | 3 4 5 | 6 | 7 | 3
_ 30458 _ .
Detalj B Detal] C Detall D
M1:2 M1:2 . ot
© >
A = g
| ___>
M10
71
B
Napomena:
[ | Usidriti stup za napinjanje uzeta u beton prema crtezu.
Vijci za pricvricivnaje skretne koloture i nosivog stupa se pri¢vri¢uju tiplama za beton (DIN 5920)
Prvo postaviti sve elemente na nosivi stup te ga podicii ucvrstiti uzetom za napinjanje; potom
provuci nosivo uze i postavit ga na nosac mesa te napeti uredaj putem zatezaca.
79 Stup za napinjanje uzeta 2 23-06-79 50x80x502 2,3%kg
C 78 Stezalika uzeta 6 DIN1142 8.8 0,01kg
77 M10 tipla za beton 8 DIN 5920 8 0,01kg
76 Matica M10 8 DIN 934 8 0,01kg
75 Matica M8 6 DIN 934 8 0,01kg
S 74 Podiotka M10 o8 | DIN125 5235 0,005kd
= b 73 Podiotka M8 12 | DIN 125 5235 0,005k
NN 72 Vijak M10x50 16 | DIN933 8.8 0,02kg
71 Vijak M8x25 6 DIN 933 8.8 0,01kg
70 Zatezac 4 DIN1480 8.8 0.6%kg
69 | DIN 3058 8 6x19 S-NFC 1770 U-PVC sZ| 2 DIN3058 6,7m 2,7kg
D 68 | DIN 3058 8 6x19 S-NFC 1770 U-PVC sZ| 1 DIN3058 —_— 63m 14,52kg
67 Sklop skretne koloture 1 23-02-67 - 200x140x264 11.82kg
63 Sklop nosaca mesa 1 23-04-63 —— | 105x44x107 1.1kg
59 Sklop nosivog stupa 1 23-03-59 I 4082x490x250 49,6 kg
— 58 Sklop pogonske koloture 1 23-01-58 _ 490x650x246 45,89 kg
| 42 Sklop zastitne kutije 1 23-05-41 _ 460x630x270 10kg
@ i Poz. Naziv dijela Kom. C'r\ltgfnt:go; Materijal Sirg\rlgigi/rggggije Masa
Broj naziva - code Datum Ime i prezime Potpis
E Projektirao | 3.2.2023 Tomislav Antonovic @
" Razradio 3.2.2023 | Tomislav Anfonovié FSB Zag reb
3 Crtao 3.2.2023 | Tomislav Antonovic
+ ) C 7/\ ] Pregledao Mario Sforga
! @ ‘l‘ Mentor Mario Storga
| 8 | ISO - tolerancije Objekt: Objekt broj;
® | R. N. broj;
H Napomena: Kopija
- 4128 |
Materijal: Masa: 141,9 kg
F
— 1 Naziv: Pozicija:
Format: A3
Uredaqj zbog preglednosti prikazan bez bocne stranice zastitine kutije '\I 6% Uredaqj za poticanje predatorskog
Stup za napinjanje uzeta, uze za napinjanje te zatezadi zbog preglednosti prikazani u ravnini uredaja; Mjerilo originala ponasanja Listova: 1
prilikom montaze postavit in pod kutem od 45° u odnosu na glavnu ravninu uredaja kako bi uzad mogla :
preuzimgﬂ popreéne sile M1:20 Crtez broj: 23-00-00 List: 1

N
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Design by CADLab

1 | 2 | 3 | 4 | 5 | 6 | 7 | 8
PresiekA-A Detal] C Detal] D DI\eAT]ng Detalj F
M1 : 2 M1:1 MT:2 : M1:2 8§
L % : “
A [ N T U @_V_
@ 46 [ )
wn
> > 3
— N
5 Napomena:
S S 10 9 Prvo postaviti sve dijelove na vratilo te potom postaviti na nosivu plocu
‘1\ 1 i
1 - < Presjek B-B 57 SK 2282AX - 90SP/4 TF 1 276x164x222 15kg
B H_b_ ji S £ M1:5 56 Plosnatiremen 1 Balata-pamuk 0,2k
_ 2 2 to , g
\ Q < 55 Pero 2 1 DIN 6885 $235 20x14x6 0,015kg
54 Pero 1 1 DIN 6885 $235 30x10x5 0,015kg
\_Q b 53 Matica M8 8 | DIN934 8 0,01 kg
|| ? 52 Podloska M8 8 DIN 125 S235 0,00Tkg
o 51 Vijak M8x200 2 DIN 933 8.8 0,08kg
50 Vijak M8x115 2 DIN 933 8.8 0,05 kg
49 Vijak M8x30 4 DIN933 8.8 0,02kg
48 Vijak M10x20 1 DIN 933 8.8 0,02kg
c > S AN 47 Vijak M5x5 ) DIN 933 8.8 0,01kg
y\ ' 46 SKF KMFE 8 1 KMFE 8 Ck45 0,12 kg
@\.. at 45 SKF KMFE 6 ] KMFE 6 Ck45 0.07kg
44 Lezaj SKF P2P-35-FM-ECY 207 1 |P2P 35FM-ECY207 1.5 kg
'i: | . | :? , 43 SKF 6207 2RS 1| SKF 6207 2RS 0,29kg
. T T i 11 Gornji dio nosaca lezaja 1 1 23-01-11 $235 50x140x24 1,1kg
@ 10 Osiguravajuca plocica 2 1 23-01-10 S235 @ 24x2 0,0Tkg
- 490 - 9 Mala remenica 1 23-01-09 $235 ©® 30x50 0,17 kg
8 Poklopac lezaja 1 23-01-08 S$235 @ 95%x6 0,08 kg
D I 7 PloCica remenice 1 23-01-07 S$235 @ 40x2 0,02 kg
6 Nosac lezaja 2 1 23-01-06 $235 167x46x82 4,2kg
\ AL 5 Nosiva ploca 1 23-01-05 5235 650x442x5 11,5kg
4 Velika remenica 1 23-01-04 5235 @ 177x50 2,4kg
3 Kolotura 1 23-01-03 S235 @ 220x28 3.8kg
| 2 Nosac lezaja 1 1 23-01-02 $235 130x140x24 3.8kg
B 1 Vratilo 1 23-01-01 $235 @ 50x190 1,55kg
Poz. Naziv dijela Kom C'r;ltgfnt]);q Materijal Slrg\rlgigllrgg:ézue Masa
A A Broj naziva - code Datum Ime i prezime Potpis
E Projektirao | 3.2.2023 | Tomislav Anfonovi T@\
Razradio 3.2.2023 | Tomislav Anfonovié FSB Zag reb
) 4 Crtao 3.2.2023 | Tomislav Antonovi¢
3 @ @ Pregledao Mario Storga
3 Mentor Mario Storga
= ~° ISO - tolerancije Objekt: Objekt broj;
— D Al ) ®35ms 10025 i
[ +0,009 R. N. broj: _
R +0,018 Napomena: Kopija
( == {@@ o P45ké 10000
. % O 28H7/h7 +O’OO42 Materijal: Masa: 45,89 kg
+0,042 Naziv: Pozicija:
140 | | ./ O 19H7/h7 0 G @% 13- | Format: A3
Y T Tt Tt N Py P Sklop pogonskog dijela
& & & & 8 P9 _88;‘]5 Mijerilo originala 58 Listova: 1
! 14 P9 :8’82? M1:2 CrteZ broj: 23-01-58 List: 1
. . A I AL P [T 1 T 1t J T | T 1T T"]
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8
[ |
Detalj A
MT1:1
A .
Presjek B-B
B
w0
gl s =
o : -
— D:l -
— A
/1 [ 0 \ E\;
. L
(19 i X
o)
N
8 B | —L
|
TN
c Napomena:
- - Prvo sastaviti sve dijelove na Cahuru i potom sastaviti na osovinu i osigurati dijelom "Gornji dio nosaca"
| Osigurati osovinu rascjepkom (65)
| | | | |
e v L L] 66 Rascjepka 5x56 1 DIN94 — 0,01 kg
| | | }‘,B @ | 65 Vijak M5X40 2 DIN 933 8.8 0,02 kg
B 200 - 64 Vijak M5x10 12 DIN 933 8.8 0,01kg
o o @ 42 Lezaj SKF 6207 2RS 2 | SKF 6207 2RS | —— ——————  0.29kd
b Pl’eSjek A-A / 19 Zavareni nosac skretne koloture 1 23-02-19 5235 200x150x185 2,9 kg
/) e 18 Distantni prsten 2 23-02-16 5235 @ 40x9 0,02 kg
: @ ) @ 6 Gomiji dio nosa&a 2 | 230216 | 5235 80x30x10 0,15 kg
14 UZnica skretne koloture 1 23-02-14 S235 ©220x46 6,6 kg
@ 13 Cahura 1 23-02-13 $235 @ 42x55 0,12 kg
— 12 Osovina skretne koloture 1 23-02-12 $235 @®35x76 1 kg
4/ | / 8 Poklopac lezaja > | 23-01-08 5235 D 95x6 0,06 kg
- - Crtez broj " Si di ij
\ 1) o 3- o / Poz. Naziv dijela Kom. Norma ) Materijal 'rg\{giz\','gggéz”e Masa
v TN Broj naziva - code Datum Ime i prezime Potpis
E N ) ~l ~ Projektirao | 2.2.2023 | Tomislav Antonovi¢ T@\
= E > § S S Razradio 2.2.2023 | Tomislav Antonovi¢ FSB Zagreb
Q UI) = = T Crtao 2.2.2023 | Tomislav Antonovi¢
S e B Al S Pregledao Mario Storga
s N Mentor Mario Storga
[ | ' () IK@v o \ ISO - tolerancije Objekt: Objekt broj
_L‘f o \® ¢ 30H8/h7 +O'854 R. N. broj:
0 Napomena: Kopija
®35h7 0075
- % @ 35H8 /70064 Material Masa: 11,82 kg
2 Y +0, iv: iciia:
g @ 1 @ ‘\@ @ 72H7 083 G @% Naziv Pozicija Format: A3
S Mjerilo originala Sklop skretne koloture 67 . _]
2z 120 Listova:
2 140 - - M1:2 Crtez broj: 23-02-67 List: 1
[a]
. . JAN R L L L R L A A A L
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Design by CADLab

1 2 | 3 4 5 6 7 3
Presjek A-A
M1:2
- 490 _
A @ @
I
1 |
|
- O O O O
N
-
a |
I I
3
B N N
@ |
. | |
o o l
|| g .
O [ AN N
AN
(e0)
g |
C |
|
| | 10} 10}
O O | O O - 220 -—
D
~ - ~ - 59 Rascjepka 1 |DIN 94 6,3x100 0,02kg
o T~ [T A T [ A 22 Osovina nosivog stupa 1 23-03-20 5235 ®35x180 kg
| 28 Zavareni hosac stupa 1 23-03-28 S235 250x250x160 6,5kg
@ I 27 Zavareni nosivi stup 1 23-03-27 S235 340x205x4002 42,1 kg
| J Poz. Naziv dijela Kom C'r\ltgfnt:go; Materijal Sirg\r/ce):igi/rggg(v:zije Masa
* Broj naziva - code Datum Ime i prezime Potpis
E Projektirao | 1.2.2023 Tomislav Antonovi¢ T@\
! Razradio 1.2.2023 Tomislav Antonovid FSB Zagreb
@ Crtao 129023 Tomislav Antonovic
1 | I | Pregledao Mario Storga
Mentor Mario Storga
250 S0 -tolerancle__ Objekt Obiekt broj;
— + ’
@ 30H8/h7 0 R. N. broj;
Napomena: Kopija
. Materijal: Masa: 49,6kg
G @% Naziv: Pozicija: Format: A3
Napomenda: Mjerilo originala Sklop nosivog stupa 60 Listova: |
Osovinu osigurati rascjepkom (59) . —
M1:5 Crtez broj: ~ 23-04-60 List. 1
] ] A ||||||||||| T | T | T | T | | T | T | T | T |
SOLIDWORKS Educational Product. For Instructional Use Only. o 2 3 4 50 60 70 8 9 100



Design by CADLab

1 2 | 3 4 5 6 7 3
A . 1
Bl |
|
B
o)
o
— Detalj A
|
|
C
| !
D 20 H8/h7 - _ 20 H8/h7
— - 63 Stezalika uZeta 6 |DIN1142 @8 8.8 0.0Tkg
—— I 62 Rascjepka 2 DIN94 3,2x50 0.01kg
B 61 Jezgra uZeta 2 DIN 3090 5235 0.2kg
| = | | . ~— 32 Zavareni nosac 1 23-04-32 5235 105x100x30 0.465kg
I | | I < 31 Svornjak uzeta 2 23-04-31 5235 D 28x44 0.1kg
< Poz - Crtez broj Materiial Sirove dimenzije M
: Naziv dijela Kom. Norma aterija Proizvodad asa
I | | I Broj naziva - code Datum Ime 7 prezime Potpis
E I T ' I ' T ' I T Projektirao  [1.2.2023| Tomislav Anfonovic @
| | N N | | Razradio 1.2.2023| Tomislav Antonovic FSB Zag reb
Crtao 1.2.2023| Tomislav Antonovic
AS ! Pregledao Mario Storga
Mentor Mario Storga
ISO - tolerancije Objekt: Objekt broj;
B 177 +0,054 .
- - ®20H8/h7 0 R. N. broj:
Napomena: Kopija
Materijal: Masa: 1.1 kg
F
— 1 Naziv: Pozicija: A3
Napomena: ] @% . Format:
) - ) ) o . . ) . ) — — Sklop nosaca mesa 64
Detalj A sluzi samo kao prikaz izgleda podsklopa kada se postavi uze (pogledati crtez "Uredaj za poticanje Mijerilo originala Listova: 1
predatorskog ponasanja” M1:1
Svornjake osigurati rascjepkama DIN 94 3,2x50 Crtez broj:  23-04-64 List: 1
. . JAN A L L L L AL A
SOLIDWORKS Educational Product. For Instructional Use Only.
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Design by CADLab

1 2 | 3 | 5 6 7 3
’ '\ : (%) (34
I o = |j 7 e i
[ | ® o 3
b 2] - \. L I
B
Q ® ® ® ¢ 8
¥ T T s
J= £, E . fol1
Y — — — .
B 460 N _ 270 _ 420 B
C - - -—
Napomena:
Sve dijelove povezati viicima za drvo @5 x 20
Nakon sklapanja zastitfiti bojom za drvo te prelakirati
Unutradnjost prekriti spuzvom
41 M5 podloska 6 DIN 125 0,01 kg
40 Sarka 4 DIN 7954 0,02 kg
5 39 Desni poklopac 1 23-05-39 Sperplocal  214x630x5 0,36 kg
38 Lijevi poklopac 1 23-05-38 Sperploal 172 x 630x5 0,28 kg
37 Gornja i donja stranica 2 23-05-37 Sperploca 386x260x5 0,28 kg
36 BocCne stranice 2 23-05-36 Sperploca 218x620x5 0,38 kg
35 Bocno ojacanje 4 23-05-35 Smreka 376x50x10 0,1 kg
N 34 Daska kostura 6 23-05-34 Smreka 360x50x10 0,07 kg
33 L-profil 2 23-05-33 5235 40x40x600 0.7 kg
Poz. Naziv dijela Kom. C'r;ltgfn?;q Materijal Sirg\r/gigi/rgg:ézije Masa
Broj naziva - code Datum Ime i prezime Potpis
E Projektirao | 27.1.2023| Tomislav Antonovié T@\
Razradio | 27.1.2023| Tomislav Antonovi¢ FSB Zagreb
Crtao 27.1.2023| Tomislav Antonovic¢
Pregledao Mario Storga
Mentor Mario Storga
ISO - tolerancije Objekt: Objekt broj;
R. N. broj:
Napomena: Kopija
Materijal: Masa: 4,32 kg
F - T
G @% Naziv: Pozicija: Format: A4
Mjerilo originala Sklop zastitne kutije 42
Listova: |
MT:5 Crtez broj:  23-05-42 List 1

N
SOLIDWORKS Educational Product. For Instructional Use Only.

[T T [ T I
10 20 30



Design by CADLab

1 2 | 3 4 5 6 7 | 8
Ra 1,6
© - 3 o v/ /Ra 0,8
o
A ; a el X3 ol I E
N = n Y S = ™ Presiek A-A Detali C
™ S a etal]
S < . , MI1:1:1 M5-1
[ | [ @ 1
DIN 332-2:1983 1k
<L L,
B
Y
Y Y
| 48 iy \
- - B 50 B Presjek B-B
B 63 B o o M1:1 o 57
B 78 o B 70 o
c . 90 L 95 _
- 190 _
B 42 - 20
A B_>| Ra 0.8
D ‘ /Ra08 G 7 | /Ra 08
]
N
| _ _ ) _ I [ _ _ _
J
f | Datum Ime i prezime Potpis
E Projektirao | 20.1.2023 Tomislav Antonovi¢ T@\
— | | Razradio 20.1.2023]  Tomislav Antonovié FSB Zagreb
Crtao 20.1.2023 Tomislav Antonovi¢
A B E Pregledao Mario Storga
Mentor Mario Storga
Objekt: Objekt broj:
N {40058 410,05 -
A10.05 ISO-TOL R. N. broj:
8P9 -0,015 Napomena: Kopija
-0,051
. 9 P9 :88;? Materijal: 5935 Masa: 1,55 kg
+0,015 — a—
B 28 ké 500 6 @% Naziv: Pozicija: Format: A3
Napomena: +0,025 Mijerilo originala Vratilo 1 1 . )
Sve ostre bridove skositi 0.5x45° ®35mé +0,009 Listova: |
Svi prijelazi izmedu stupnjeva izvedeni prema detalju C D 45 ké 18882 M1:1 Crtez broj,  23-01-01 List: 1

N
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Napomena:
Skositi sve ostre bridove 1x45°

Datum Ime i prezime

Projektirao | 19.1.2023|  Tomislav Antonovi¢ T@‘

Razradio | 19.1.2023|  Tomislav Antonovié FSB Zag reb
Crtao 19.1.2023 Tomislav Antonovi¢

Pregledao Mario Storga

Mario Storga
Objekt: Objekt broj:
R. N. broj:

Napomena:

Materijal: ~ S235 Masa: 2,4 kg

— Naziv: Pozicija: )
oTor S| @% Format: A4

P 8823? Mierilo originala Velika remenica 4 Listova: |

¢2gHy HUJ2L) MT:2 Crtez broj; 23-01-04 lst ]

Design by CADLab
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Napomena:
Skositi ostre bridove 1x45°

Datum Ime i prezime

Projektirao  |23.1.2023 | Tomislav Anfonovic¢ T@\

Razradio 23.1.2023 | Tomislav Antonovié FSB Zag reb
Crtao 23.1.2023 | Tomislav Anfonovi¢

Pregledao Mario Storga

Mario Storga
Objekt: Objekt broj:
R. N. broj:

Napomena:

Materijal:  S235 Masa:0,17 kg

— Naziv: Pozicija: )
ISO-TOL — @% . Format: A4
6 P9 -0,012 |Mjerilo originala Mala remenica 9

0040 1 Listova: ]
D19 H7 O'%52 ' Crtez broj: 23-01-09 List: ]

SOLIDWORKS Educational Product. For Instructional Use Only.
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Napomena:

Skositi sve ostre bridove 1x45°

Datum Ime i prezime
Projektirao | 23.1.2023| Tomislav Antonovi¢ T@\

Razradio 23.1.2023| Tomislav Anfonovi¢ FSB Zag reb
Crtao 23.1.2023| Tomislav Antonovi¢
Pregledao Mario Storga
Mario Storga
Objekt: Objekt broj:
R. N. broj:

Napomena:

Materijal: ~ $235 Masa: 3.8 kg

— Naziv: Pozicija: )
ISO-TOL — @% Kolotura Format: A4

20,018 ierilo origi 3 .
14 P9 oy Mijerilo originala Listova: 1
- M1:2

@ 45 H7 O'%25 Crtez broj: 23-01-03 List: |

Design by CADLab
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Napomena:

Skositi sve ostre rubove 0,5x45°
Datum Ime i prezime
Projektirao | 23.1.2023| Tomislav Antonovi¢ T@\

Razradio 23.1.2023 | Tomislav Antonovi¢ FSB Zag reb
Crtao 23.1.2023 | Tomislav Antonovié¢

Pregledao Mario Storga
Mario Storga

Objekt: Objekt broj:
R. N. broj:

Napomena:

Materijal: S35 Masa: 6,6KQ

6 @% Naziv: Pozicija: Format- A4

Mijerilo originala Skretne kolofura 14 Listova:
ISO-TOL Istova: '|

p72H7 831 ME2Z [ crezbop 230214 List: |

Design by CADLab
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Design by CADLab

1 2 | 3 | 4 5 6 7 3
[ ] ] )
A |
|
o)
wn
| —
B
|
| Y
A
c s . @
|//
) B ' B
') _ _ _ _
N
D || -
235 _lal. 90 s
] 17 Ploca skretne koloture 1 23-02-17 $235 200x140x5 1.1kg
o 15 Doniji dio nosaca skretne koloture 2 23-02-15 $235 180x150x5 0,66 kg
2 — . - -
@ ' @ Poz. Naziv dijela Kom. C'r;ltgfnt]);q Materijal Slrg\rlgigllrggggue Masa
' Broj naziva - code Datum Ime i prezime Potpis
E Projektirao 24.1.2023 Tomislav Anfonovic @
Razradio 24.1.2023 | Tomislav Anfonovi¢ FSB Zag reb
Crtao 24.1.2023 | Tomislav Antonovic
140 Pregledao Mario Storga
o = Mentor Mario Storga
| ISO - tolerancije Objekt: Objekt broj;
R. N. broj:
Napomena: Kopija
Materijal: Masa:2,42kg
F - T
G @% Naziv: Pozicija: Format-A3
Napomena: NVierilo oriainal Zavareni nosac skretne koloture 19
Prilikom zavarivanja poziciju osigurati pomocu cijevi @ 30 jerio originaia Listova: 1
Nakon zavarivanja ocistiti, spaojiti sa dijelom "Gornji dio nosaca skrene koloture" i zastititi bojom. Izbjegavati M1:2 oo 23.0019 - :
funkcionalnu povriinu nosaca. Crtez broj: 23-02- List:
. . A L O O B L
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Design by CADLab
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/ Napomena:
Porziciju osigurati pomocu cijevi @30
D ' Nakon zavarivanja ocistiti i zastititi bojom, izbjegavati funkcionalne povriine
| | nosaca
- N - 4 - L ﬁ
— 24 Ploca nosivog stupa 1 23-03-24 S235 250x250x5 5kg
21 Nosac stupa 2 23-03-21 S235 150x150%x5 0,75kg
- CrteZ broj . i i ij
| Poz. Naziv dijela Kom. Ngfmgoj Materijal Slrg\rlgigllrggggue Masa
Broj naziva - code Datum Ime i prezime Potpis
E Projektirao | 26.1.2023 | Tomislav Antonovi¢ T@\
Razradio  |26.1.2023 | Tomislav Antonovic FSB Zag reb
L | L Crtao 26.1.2023 | Tomislav Antonovi¢
Pregledao Mario Storga
Mentor Mario Storga
ISO - tolerancije Objekt: Objekt broj:
@ | @ R. N. broj:
1 Napomena: Kopija
Materijal: Masa: 6.5kg
F - 250 — 1 @% Naziv: Pozicija: E t A
- ' . ormat. A3
Mierilo originala Postolje nosivog stupa 28 Listova: 1
M1:2
Crtez broj: 23-03-28 List: 1
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Design by CADLab
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/ 26 Poklopac nosivog stupa 1 23-03-26 $235 150x150x2 0,3kg
Temmmmes — = 25 Nosivi stup T | 230325 | 235 150x150x4000 _|378K9
| I 23 Prihvat uzeta 1 23-03-23 $235 30x5x100 0,6kg
20 Horizontalni naslon 2 23-03-20 5235 25x25x340 0,Tkg
Poz. Naziv dijela Kom. C'r;ltgfnt]);q Materijal Slrg\rlgigllrggggue Masa
Broj naziva - code Datum Ime i prezime Potpis
E Projektirao | 24.1.2023 | Tomislav Antonovi¢ T@‘
Razradio | 24.1.2023 | Tomislav Antonovi¢ FSB Zagreb
Crtao 24.1.2023 | Tomislav Antonovi¢
Pregledao Mario Storga
Mentor Mario Storga
ISO - tolerancije Objekt: Objekt broj:
R. N. broj:
Napomena: Kopija
Materijal: 5235 Masa:42,1 kg
F — ——
G @% Naziv: Pozicija: Format-A3
Mijerilo originala Zavareni nosivi stup 27
. Listova: |
Napomena:
Nakon zavarivanja, ocistiti i zastiti bojom MI:5 CrteZ broj: 23-03-27 List: ]
. . A L R L R L AL L AL A
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| 30 Usica 1 23-04-30 S235 50x25x5 0,05 kg
29 Kutijasti profil 1 23-04-29 S235 80x30x100 0,46kg
@ Poz. Naziv dijela Kom. C'r;lt(gfn?;q Materijal Slrg\rlgigllrggggue Masa
Broj naziva - code Datum Ime i prezime Potpis
E Projektirao | 25.1.2023| Tomislav Antonovi¢ T@\
Razradio 25.1.2023 Tomislav Anfonovic FSB Zagreb
Crtao 25.1.2023| Tomislav Antonovi¢
Pregledao Mario Storga
Mentor Mario Storga
ISO - tolerancije Objekt: Objekt broj;
R. N. broj:
Napomena: Kopija
Materijal:  $235 Masa: 0,465 kg
F — ——
G @% Naziv: Pozicija: Format: A3
Mjerilo Originala Zavareni kUTlJCISTl nosac 32 ] .
ngomenc: Listova: 1
Nakon zavarivanja ocistiti i zasdtititi bojom, izbjegavati funcionalne povriine. Crte2 brof: 93.04-32 List: :
. . A L L L O O L P AL
SOLIDWORKS Educational Product. For Instructional Use Only. 0 2 3 40 5 60 70 8 90 100
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Napomena:
D Nakon zavarivanja ocistiti i zastititi bojom
74 Poklopac stupa za prinvat uzeta 23-06-74 5235 50x50x2 0,04 kg
| 73 Prihvat uzeta 2 23-06-73 $235 100x5x30 0,1 kg
72 Stup za prinvat uzeta 23-06-72 S$235 50x50x500 2,25 kg
1 Poz. Naziv dijela Kom. Cﬁgfn?;oj Materijal Sirg‘rlgigi/rggggije Masa
Broj naziva - code Datum Ime i prezime Potpis
E 50 B Projektirao | 15.2.2023 | Tomislav Anfonovic T@\
Razradio 15.2.2023 | Tomislav Antonovié FSB Zagreb
Crtao 15.2.2023 | Tomislav Antonovi¢
Pregledao Mario Storga
Mentor Mario Storga
| ISO - tolerancije Objekt: Objekt broj;
R. N. broj:
Napomena: Kopija
Materijal:  S235 Masa: 2,39 kg
F - T
G @% Naziv: Pozicija: Format. A3
Mjerilo originala Zavareni stup za prihvat uzeta 75
Listova:
M1:5
Crtez broj:  23-06-79 List: 1
. . JAN A L L L A L A IR B AL
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