Mechanika analityczna Katedra Mechaniki Stosowanej i Robotyki

Zasada prac przygotowanych

Zad. 2, str. 143, tab. 8
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Rozwigzanie:

a) Przyjmujemy uktad wspétrzednych na rysunku w nieruchomym punkcie, np. punkcie O.
Rozpoczynamy od analizy, w jakim ruchu mogtyby sie znajdowaé poszczegdlne bryty, gdyby ruch
wystepowat: bryta 1 — ruch obrotowy, bryta 2 - ruch ptaski, bryta 3 — ruch obrotowy. Wprowadzamy
wektory przesunie¢ przygotowanych, jak pokazano na rys. Ruch bryly 2 mozemy analizowaé jako
chwilowy ruch obrotowy wokét chwilowego $rodka obrotu. Szukamy wiec potozenia chwilowego
srodka obrotu, stosujgc metody poznane na kinematyce. Chwilowy $rodek obrotu bryty 2 znajduje sie
w punkcie D.

Zapisujemy wzér ogdlny wynikajacy z zasady prac przygotowanych:
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Uwzgledniajac jedynie uktad sit pokazany na rys. rownanie (2) przyjmuje forme:

2) §L = M8y, = Peosd BC §ip, =0

W réwnaniu (3) mamy wartosci dwdch wektoréow przesunieé przygotowanych. Poniewaz uktad bryt
stanowi tancuch kinematyczny o jednym stopniu swobody, bedziemy chcieli wszystkie interesujgce
nas wartosci przesunie¢ przygotowanych wyrazi¢é w funkcji tylko jednego przesuniecia
przygotowanego, np. 6¢;. Musimy wiec zapisa¢ rownania wiezow kinematycznych narzuconych na
przesuniecia przygotowane:
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Informacje wynikajgcg z réwnania (14) podstawiamy do rownania (3), otrzymujemy:
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Poniewaz dla réznych wartosci wektora wirtualnego obrotu bryty 1 6¢;:

17) by, #0

musi by¢ spetniony warunek z réwnania (16), wyrazenie w nawiasie kwadratowym przyrownujemy

do O:
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W ten sposdb wyznaczylismy poszukiwang wartos¢ wektora sity P.



