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ODREDIVANJE MJERENJEM OPTIMALNOG POLOZAJA | MASE
UTEGA ZA PRIGUSENJE VIBRACIJA RUCKI MOTORNE RUCNE
KOSILICE

SAZETAK

U ovome radu provedeno je ispitivanje i analiza vibracija na ru¢noj motornoj kosilici.
Eksperimenti obuhvacaju dodavanje i oduzimanja koncentriranih masa dok je kosilica u
punoj brzini, normalnoj brzini ili u praznome hodu. Vibracije su izmjerene pracenjem
brzine kretanja rukohvata koristeci raCunalni program Kinovea.

U prvome dijelu navedene su osnovne vrste motornih kosilica za travu, opisani su motori
s unutarnjim izgaranjem, dvotaktni motori i racunalni program “Kinovea” preko kojeg su
izmjerene brzine na ruc¢noj motornoj kosilici. U drugom dijelu prikazana su ispitivanja i

analiza vibracija i ubrzanja do kojih se doslo eksperimentalnim putem.

KLJUCNE RIJECI
Ruéna motorna kosilica
Kinovea

Eksperimenti

Dijagrami



DETERMINATION BY MEASUREMENT OF HANDHELD ENGINE
MOWER VIBRATION DAMPING OPTIMAL WEIGHT POSITION AND
MASS

SUMMARY

This work contains vibration analysis on a lawnmower. Experiments consist of adding and
removing concentrated mass while the lawnmower was in full throttle, and when idling.
Vibrations were measured, calculating handlebar speed using "Kinovea" software.

The first section contains basics about lawnmowers, such as description of two-stroke
inner combustion engine, two-stroke engines and "Kinovea" software, that was used to
measure and calculate handlebar speed.

Second section contains vibration analysis and accelerations that were calculated using

various experiments.

KEYWORDS

Hand motor mower
Kinovea
Experiments

Diagrams
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POPIS OZNAKA

OZNAKA OPIS JEDINICA
P Snaga motora kW
"4 Obujam motora cm3
n Broj okretaja o/min

Zapremnina spremnika s gorivom |
m Masa kg
I Duljina mm
f Frekvencija Hz
t Vrijeme ms
v Brzina m/s
a Ubrzanje m/s2
Napon \'}




1. UvVOD

KoSenje trave se kao djelatnost pojavljuje od samog pocetka ljudske povijesti. Danas ima
mnogo vrsta kosilica, dok je ru¢na motorna kosilica jedna od najpopularnijin i
najkoristenijih uredaja za koSenje trave. Zahvaljuju¢i ovoj napravi omoguceno je uredenje
livada, dvorista i ostalih terena poko3enih na najefikasniji i najprecizniji nacin gledajuci
omjer kvalitete i vremena rada.

Prednosti koriStenja rucne motorne kosilice naspram obi¢ne vucne kosilice je Sto kosi
brZze i preciznije. Problem koriStenja ovih naprava je S§to puno vibriraju i nakon dugog
koriStenja moze doc¢i do mehanickog oStec¢enja samoga uredaja, a najveci problem je Sto

moze dodi do fizickog oste¢enja samog radnika.

b PAROE R
Slika 1.1. Ruéna motorna kosilica



2. MOTORNE KOSILICE ZA TRAVU

Motorne kosilice koriste se svakodnevno diljem svijeta te gotovo da i ne postoji ku¢anstvo
koje ne posjeduje barem jednu vrstu motorne kosilice za travu. Motorne kosilice
zamijenile su ruc¢no koSenje trave raznim pomagalima koriStenim u proslosti Cime se
znatno olakSalo i ubrzalo uredivanje okoliSa, ali i priprema hrane za Zivotinje izmedu

ostaloga.

Edwin Bear Budding je u Engleskoj 1830. godine izumio prvu kosilicu koja radi na
mehanicki naCin za koSenje trave na sportskim terenima , a sastojala se od niza oStrica
oko cilindra. 1850-ih godina, tvrtka Thomas Green & Son su predstavili kosilicu koja je za
prijenos snage sa straznjeg valjka na cilindar za rezanje koristila je lanani pogon.
Prednosti ovih strojeva je bila sto su bili laksiji i tiSiji od strojeva sa zupCanikom, ali najveci

problem je bio Sto im je cijena bila skupa.

Slika 2.1. Klasiéna motorna kosilica [1]

Razvojem tehnologije, razvijene su i brojne vrste motornih kosilica. Pa tako danas postoje
obicne rotacijske motorne kosilice, samohodne kosilice, ru¢ne motorne kosilice, ali su sve
vie zastupljene i kosilice na elektricni pogon kao i robotske kosilice koje ne zahtijevaju

prisutnost Covjeka.



Slika 2.2. Samohodna motorna kosilica [2]

Problemi kod koriStenja danasnjih motornih kosilica ima raznih. Tijekom koSnje, radnik se
moze ozlijediti tijekom rada svojom nepaznjom ili nemarom. Ozljede na radu se mogu
sprijeciti tako Sto se koriste zastitna odjeca i oprema za koSenje trave. EkoloSki problem
kod motornih kosilica je Sto stvaraju veliku koliCinu zagadenja i emisija staklenickih
plinova te se stoga preporucuje da se koriste elektricne kosilice pogotovo se preporucuje
da se koriste kosilice na elektricni pogon jer ne stvaraju veliku buku i moguénost

oStecenja sluha kao motorne kosilice.



Slika 2.3. Ruéna motorna kosilica, trimer za travu [3]

Slika 2.4. Robotska kosilica [4]



3. MOTOR SA UNUTARNJIM IZGARANJEM [5]

Motor koji pokrece kosilicu je tipi€ni motor sa unutarnjim izgaranjem kod kojeg se
kemijska energija goriva pretvara u mehanicki rad na izlaznom ventilu. Princip rada
motora bazira se na izgaranju smjese goriva i zraka u cilindru ¢ime nastaju plinovi visoke
temperature i tlaka. Postoje dvije vrste paljenja smjese, a to su:

e paljenje pomocu elektricne iskre i

e kompresijsko paljenje.

Paljenje pomocu elektricne iskre karakteristi¢no je za Ottov motor, dok se kompresijsko
paljenje koristi kod Dieselovog motora. Kod ru¢nih motornih kosilica koriste se uglavhom
dvotaktni motori koji ,usisavaju“ gotovu gorivu smjesu ili prvo usisavaju zrak, a potom se
gorivo izravno ubrizgava u cilindar. Paljenje motora se provodi elektrichom iskrom na

svjecici napona od 12 kV do vise od 30 kV, ovisno o motoru.

B S R
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Slika 3.1. Motor sa unutarnjim izgaranjem [6]



4. DVOTAKTNI MOTORI [7]

Dvotaktni motori su eksplozivni motori sa ciklusom od dvaju taktova, kompresije i
ekspanzije, a ispiranje, izmjena radnog medija, mora se izvrSiti dok je klip u blizini donje
mrtve toCke (DMT).

Najcesce razvod radnog medija obavlja klip koji otvara i zatvara usisne i ispusne raspone
(kanale). Radni medij (zrak ili smjesa goriva i zraka) pod povecanim tlakom ulazi u cilindar
za vrijeme ispiranja kada su otvoreni i usisni i ispusni ventil kako bi iz cilindra potisnuo
plinove izgaranja. Radni medij za ispiranje dobavlja posebni kompresor, klipni ili rotacijski,
pogonjen mehani¢kim prijenosom ili turbinom na ispusni plin. Radi jednostavnosti, kod
manjih motora kao kompresor sluzi kuciste radilice (karter), pri ¢emu donja strana klipa
tlaci radni medij. Primjenjuju se uglavnom tri nacina ispiranja: uzduzno, kada radni medij
struji uzduz cilindra, popre€¢no s usisnim i ispusnim rasporima smjestenima nasuprot i
obrnuto, kada prikladno usmjerenim rasporima radni medij mijenja smjer kretanja u

cilindru.

ispiranje

Slika 4.1. Shema rada dvotaktnog motora [7]



Slika 4.2. Dvotaktni motor [8]
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Slika 4.3. Dijagram inercijske sile klipnog mehanizma [9]



Slika 4.4. Djelovanje motora na okolinu inercijskim silama (inercijska sila klipnog

mehanizma) [9]



5. RACUNALNI PROGRAM KINOVEA [10]

,2Kinovea“ je racunalni program za reprodukciju video datoteka i sluzi za 2D analizu
kretanja objekata, najCes¢e u sportskim potrebama, ali sluzi i za znanstvene svrhe.
Ovaj program je napravio Joan Charmant 2004. godine i u potpunosti je besplatan.
Kinovea je koordinirana oko Cetiri srediSnje misije identificirane s koncentracijom na
kretanje objekata:

e hvatanje,

e promatranje,

e biljezenje i

e mjerenje.

Ovaj program se temelji na FFmpeg knjiznicama te stoga moze Citati gotovo sve video
formate. Zahvaljujuéi radu zajednice prevoditelja iz cijelog svijeta, korisniCko sucelje
dostupno je na €ak 26 jezika. StatiCne fotografije pretvaraju se u video zapise od 10

sekundi tako da se na jednoj stranici mogu dodati brojne stranice biljeZaka.

Moguce je snimiti i spremiti video zapise u kojemu se mogu konfigurirati putem glavnog
suCelja sa jedne ili dvije kamere. Ako je potrebno snimiti sa vise od dvije kamere
istovremeno ili imati naprednije postavke, moguce je pokrenuti u ovome programu na vise
varijanti na istom racunalu.

U ovome programu omoguceno je koriStenje web kamera i ostalih vrsta modela kamera
koje imaju UVC certifikat. Kamere koje imaju mogucnosti i funkciju ,strojni vid“, trenutno
ovaj program podrzava modele kamera marke Basler, IDS i Daheng Imaging. Digitalne
video kamere koje imaju pristup internetu i pametni mobiteli koje se koriste kao IP kamere
su podrzani preko modula koje su povezani sa JPEG ili MJPEG ulaznim prijenosom.

Za eksperimentiranje i pregled, moze se gledati prijenos kamere u stvarnome vremenu ili
unaprijed postavljenim kasnjenjem. Rotacija slike je podrzana u modulu za snimanje i
dopusta opcije koje su fleksibilnije u postavljanju i orijentaciji kamere. Osim ru¢nog
upravljanja, razina zvuka moze se Koristiti za pokretanje snimanja, koje se tada moze
zaustaviti nakon unaprijed odredenog vremena. Cim su snimljeni video zapisi napravljeni,
odredena vrsta zaslona za reprodukciju moZze se automatski ucitati i reproducirati. Ovisno
o slu€aju korisniCke upotrebe i performansama fotoaparata, mogu se koristiti razliCite
tehnike snimanja. Imena snimljenih video zapisa mogu biti konfigurirana tako da se mogu

dodati datumi, vrijeme ili neke parametre od kamere direktno u ozna¢enu datoteku.



U racunalnom programu Kinovea, vrijeme se moze izraziti na razliCite nacine, uklju€ujuci
broj kadrova, ukupne milisekunde od pocetka ili tradicionalni format vremenskog koda.
Ljestvica vremena mogu se postaviti na brzinu snimanja za video zapise koji su vec¢
usporeni jer su snimljeni kamerom velike brzine, a sva vremena u softveru tada ce

predstavljati vrijednosti u stvarnom vremenu.

Ovaj program ima i mogucnost izrada biljeski. Na klju€nim fotografijama izrada biljeSki
oznacuju se na mjestima interesa sa komentarima i napomenama tekstualnoga izrazaja.
Napomene se mogu i oznaCavati sa oznakama, brojevima, linijama, strelicama,
krivuljama, viSelinijskim rutama, pravokutnicima, markerima i slobodnog crtanja. Imena i
parametri stiliziranja dostupni su za crteZe biljeski, lako su koristene za kopiranje i
zalijepljene u kadrove video zapisa. Vanjske slike mogu se umetnuti u video zapis kao
slikovni objekt. BiljeSke se spremaju u KVA datoteke(XML) i temelje se na vektorima koje
se mogu mijenjati u bilo kojem trenutku. Video zapis koji je povezan sa KVA datotekom
automatski se ucitava, takoder ga je moguce dodati u druge video zapise. BiljeSke se

takoder mogu trajno naslikati na video okvire, a novi se video zapisi mogu izvesti.

Kod mjerenja pomocu funkcije kronometra moze se koristiti za mjerenje vremenskog
raspona, dok se za linije i kutove koriste se alati za mjerenje udaljenosti i kutova.
Ostale mogucnosti kod mjerenja su sljedece:

e Slijediti putanju jedne tocke,

e Pratiti napredak objekta s viSe toCaka,

e Napraviti rasprseni vizualni prikaz svih oznaka koje su dodane u video zapis,

¢ Dobivanje linearne kinematike na temelju putanja to€aka ili putanja objekata s
viSe tocaka,

¢ Dobivanje kutne kinematike za kutne i prilagodene alate koji sadrze kutove i

e Odredivanje dinamike zglobova tijekom kretanja vizualizacijom kutne dijagrame.
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5.1. NACIN RADA

Otvaranjem ovog programa pojavljuje se glavni prozor u kojem je s lijeve strane prikazana
lista datoteka, a na donjoj strani automatski prikazuje listu video zapisa na kojoj smo
otvorili datoteku. Zbog lakSega i jednostavnijega pregleda, kada se otvori zeljena
datoteka, popis video zapisa u toj datoteci moze se vidjeti i na sredini stranice ovoga
programa na kojemu se pojavljuju u obliku velikih sli¢ica. Na desnoj strani ikone datoteka
omogucene su funkcije pre€aca za brze i jednostavnije koristenje neke posebne funkcije
ili otvaranje neke posebne datoteke, desno od te funkcije, postoji i funkcija koristenja
videokamere koja je priklju¢ena za raCunalom preko koje moze snimiti i kasnije analizirati
snimljeni video zapis. lznad nalaze se funkcije za otvaranje video zapisa, gledanje i
snimanje video zapisa na razliCite naCine. Povrh toga nalaze se opcije za uredenje
datoteka i dodavanje biljeski, dodatna pomagala u analiziranju video zapisa, postavke
programa i dodatne pomoci ako je korisnik u situaciji da se trenutno ne moze snalaziti ili
ne zna koristiti neki dio ovoga programa. Verzija ovoga programa koja je koriStena za
ovaj rad je 0.9.4 eksperimentalne inacice iz razloga sto koriStenje dijagrama je dostupna

samo u takvoj verziji.

Slika 5.1.1. Korisni¢ko suc€elje programa Kinovea
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U ovome radu koristila se ve¢inom funkcija pracenje putanje oko jedne toCke preko koje
se trazila brzina na ru¢noj motornoj kosilici. Kasnije nakon pracenja putanje oko jedne

toCke, analizirala se linearna kinematika preko dijagrama.

» bnmn

Filk B Vew buege Meioe  Optum =elp

= @5 %

Slika 5.1.2. Analiziranje brzine oko ru¢ke na ruénoj motornoj kosilici
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6. EKSPERIMENTALNI DIO ZAVRSNOG RADA

Za pripremu eksperimenta na ru¢noj motornoj kosilici potrebno je pripremiti slijedeca

pomagala:

gradevinska kolica,

Sest zateznih guma,

Siroku ljepljivu traku,

dvije koncentrirane mase (plasti¢ne boce napunjene obichom vodom) te
motornu ruc¢nu kosilicu.

Mobitel za snimanje

Za motor rucne kosilice se pri¢vrstila zatezna gumu koja se omotala oko nosivog stupa

krovista sjenice, a na ruCke kosilice se pritisnulo zatezne gume koje se zakacilo za gredu

sjenice. Dvije plasticne boce napunjene obichom vodom su sluzile kao utezi

(koncentrirane mase).

Opce karakteristike ru€éne motorne kosilice:

marka i model: MTD Smart BC 43

shaga motora: P = 1,2 kW

napajanje: benzin

motor: dvotaktni

obujam motora: V = 42,7 cm?3

broj okretaja: n = 9000 o/min

zapremnina spremnika s gorivom: 1,2 |

tezina: m= 7,5 kg

Sirina zahvata: niti | = 420 mm, noza | = 255 mm

razmak izmedu 2 rucke: | = 520mm [11].
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Slika 6.1. MTD Smart BC 43 ruéna motorna kosilica [11]

Slika 6.2.Shema primjera rada na zadacima

Frekvencija je racunata prema sljedecoj jednadzbi:

1

f= [Hz].

maksimalna brzina—minimalna brzina
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6.1. PRVI EKSPERIMENT

U prvome eksperimentu stavljene su dvije mase na sredini rucne motorne kosilice koja
je radila normalnom brzinom. Maksimalna brzina iznosi 0,334 m/s, a minimalna 0,107

m/s. Racunajuéi frekvencije dobiven je rezultat od 3,09 Hz.

Slika 6.1.1. Testiranje prvoga eksperimenta

Pri normalnoj brzini prednji dio kod glava vodilice se lagano njihala ,a lijevi dio rucke je

umjereno vibrirao.
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6.2. DRUGI EKSPERIMENT

Mase ostaju kao u prvom eksperimentu, ali se poveCava brzina na punu brzinu.
Maksimalna brzina iznosi 0,219 m/s, a minimalna 0,15 m/s. U ovom slucaju racunajudi

frekvencije dobiva se rezultat od 4,9 Hz.

Slika 6.2.1. Testiranje drugog eksperimenta

Pri tom eksperimentu pod punom brzinom se vidilo ve¢e pomicanje glave ru¢ne motorne

kosilice,a lijevi dio rucke je jace vibrirao nego u prvom eksperimentu
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Slika 6.2.2. Dijagram analize drugoga eksperimenta
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6.3. TRECI EKSPERIMENT

U trecemu eksperimentu stavljaju se dvije mase oko rucke dok kosilica radi normalnom
brzinom. Maksimalna brzina iznosi 0,267 m/s, a minimalna 0,007 m/s te je racunanjem

frekvencije dobiven rezultat 3,85 Hz.

Slika 6.3.1. Testiranje treéega eksperimenta

Pri tome eksperimentu optereéene rucke ru¢ne motorne kosilice pri normalnoj brzini glava
kosilice se jako njihala kao i u prvom eksperimentu gdje se takoder vidi i jae vibriranje

na lijevoj ruki ruéne motorne kosilice.
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Slika 6.3.2. Dijagram analize trecega eksperimenta
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6.4. CETVRTI EKSPERIMENT

Mase su postavljene kao u proSlome eksperimentu oko rucke, ali ru€na motorna kosilica
sada radi u punoj brzini. Maksimalna brzina iznosi 0,32 m/s, a minimalna 0,018 m/s pa je

racunanjem frekvencije dobiven rezultat 3,31 Hz.

Slika 6.4.1. Testiranje cetvrtoga eksperimenta

U Cetvrtom eksperimentu se dogodilo iznenadenje jer se oCekivalo da ¢e biti manje

vibracije, a glava se pomicala puno jaCe i obje ru¢ke su imale velike vibracije.
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Slika 6.4.2. Dijagram analize ¢etvrtoga eksperimenta
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6.5. PETI EKSPERIMENT

U ovome eksperimentu se postavlja jedna masa na lijevoj strani ruCke i pusSta se da ru€na
motorna kosilica radi u normalnoj brzini. Maksimalna brzina iznosi 0,284 m/s, a

minimalna 0,018 m/s. Racunajudi frekvencije dobiven je rezultat od 4,9 Hz.

Slika 6.5.1. Testiranje petoga eksperimenta

U petom eksperimentu pod teretom je bila lijeva ru€ka i primijetilo se da lijeva strana
uvijek jaCe vibrira i kada se pokrenula ru€éna motorna kosilica, vibracija je bila manja nego
na svim dosadasnjim eksperimentima. U tom eksperimentu se i nudi rijeSenje za
smanjenje vibracija na lijevoj strani rucke, a to je da rucku treba postaviti u sredinu vodilice

pogonske sajle.
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Slika 6.5.2. Dijagram analize petoga eksperimenta
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6.6. SESTI EKSPERIMENT

U ovome eksperimentu masa se premjesSta na prednju stranu rucne motorne kosilice i
pusta se da ru¢na motorna kosilica radi u normalnoj brzini kojoj je maksimalna brzina

0,32m/s, a minimalna 0,00015 m/s. Racunajuci frekvencije dobiva se rezultat 3,13 Hz.

Slika 6.6.1. Testiranje Sestoga eksperimenta

Pri tom eksperimentu pri normalnoj brzini vibracije su dosta jake na rucki te je gibanje

glave isto dosta izraZeno.
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Slika 6.6.2. Analiza dijagrama Sestoga eksperimenta
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6.7. SEDMI EKSPERIMENT

Masa ostaje u istom polozaju kao u Sestome eksperimentu, ali ruéna motorna kosilica
sada radi u punoj brzini i u ovome eksperimentu se najviSe giba od svih eksperimenta.
Maksimalna brzina je 0,415 m/s, a minimalna 0,0022 m/s te se raCunajuci frekvencije

dobiva rezultat od 2,42 Hz.

Slika 6.7.1. Testiranje sedmoga eksperimenta

U sedmom eksperimentu optereéenje iza glave ruéne motorne kosilice pri vecoj brzini se
pokazalo najloSije, glava je dosta njihala u rucke su podjednako vibrirale tj. jako vibrirale,

tu bi bio najlosiji uinak za ¢ovjeka.
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7. UTJECAJ VIBRACIJA NA COVJEKA

Nakon dobivenih svih rezultata iz eksperimenata omogucéeno je raCunanje ubrzanja na
svim eksperimentima. U ovoj analizi moze se vidjeti kako se ubrzanje povecava i
smanjuje na provedenim eksperimentima. Na poCetku vremena pretpostavili smo da je

brzina 0.2 m/s2.

Najvecée povecanje ubrzanja se dogodilo na petome eksperimentu gdje je bila postavljena
jedna masa na lijevoj strani rucke i pusStena da ruc¢na motorna kosilica radi u normalnoj
brzini koje je iznosilo 1.2 m/s?, a najvece smanjenje ubrzanja se dogodilo na Sestome
eksperimentu gdje je jedna masa bila na prednjoj strani ru¢ne motorne kosilice i puStena

da radi u normalnoj brzini koje je iznosilo -0.514285714 m/s?.

Najmanje povecanje ubrzanja se dogodilo na sedmome eksperimentu gdje je masa bila
na prednjoj strani ru¢ne motorne kosilice i radila je u punoj brzini koje je iznosilo
0.035185185 m/s?, a najmanje smanjenje ubrzanja se dogodilo na tre¢cemu eksperimentu
gdje su dvije mase bile oko rucke i rad ru¢ne motorne kosilice je bila puStena u normalnoj
brzini koje je iznosilo -0.013445378 m/s?.

Tablica 1. Analiziranje ubrzanja na svim eksperimentima

vrijeme(t) [s] brzina(v) [m/s] ubrzanje(a) [m/s?]
t=0 0 0.2

1. eksperiment 2.45 0.334 0.054693878
2. eksperiment 5 0.219 -0.045098039
3. eksperiment 1.43 0.267 -0.013445378
4. eksperiment 1.08 0.32 -0.151428571
5. eksperiment 1.05 0.284 1.2
6. eksperiment 0.98 0.32 -0.514285714
7. eksperiment 3.68 0.415 0.035185185
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==

t=0 1. slucaj 2. slucaj 3. slucaj 4. slucaj 5. slucaj

e \rijeme(t) [s] === Dbrzina(v) [m/s] === akceleracija(a) [m/s2]

Slika 7.1. Dijagram ubrzanja analiziranjem na svim eksperimentim
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8. ZAKLJUCAK

Na temelju provedenog mjerenja ubrzanja i pomaka rucki rucne motorne kosilice bez
ugradenih priguSivaCa vibracija dobiveni su rezultati prema kojima se vidi gdje je

najpovoljnije postaviti uteg da bi tokom rada bilo Sto manje vibracija.

Najpovoljniji nacin postavljanja utega je kod najveée postignute frekvencije, a to je u
petome eksperimentu gdje je masa na lijevoj strani ruCke motorne kosilice koja je u
normalnoj brzini, ali isto tako i u drugome eksperimentu gdje su mase postavljene na
sredinu motorne kosilice pri najvecoj brzini. Frekvencija u oba eksperimenta iznosi 4,9
Hz.

Najnepovoljniji uvjet za postaviti uteg je u sedmom eksperimentu gdje je opterecenje na
prednjoj strani ruéne motorne kosilice koja radi punom brzinom, a gdje frekvencija iznosi
2,42 Hz.

S obzirom na dobivene rezultate moze se zakljuciti da bi se smanijila vibracija na ru€kama,
potrebno je povecati masu rotacione glave na ru¢noj motornoj kosilici gdje se namata
plastiCna nit. U drugome slucaju rieSenje bi moglo biti da se postavi gumeni prsten izmedu

cijevi po kojoj ide pogonska sajla jer bi se intenzivno osje¢ale manje vibracije na ru¢kama.

U drugome eksperimentu bila je najmanja razlika izmedu najvece i najmanje brzine
tijekom rada ru€ne motorne kosilice, stavljene su dvije mase koje su bile pricvr¢ene u
sredini cijevi pogonske sajle i zajedno dvije mase su &inile 1kg. Covjeku je prihvatljivije
na rukama jer se osjeCaju manje vibracije jedina mana je Sto je teza ru€na motorna
kosilica zbog dodatne mase. RjeSenje tome je da se koristi ledni remen da se

ravnomjerno raspodijeli masa ru€ne motorne kosilice.
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