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Przyktady do rozwigzania podano na rys. 1. Dane do przyktadéw przedstawiono w tab.1.
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Rys .1. Przyktady uktadéw mechanicznych
Tab1l. Dane do przyktadéw z rys. 1.
Nr ry ry r3 Iy I l'e ry w1 Wy W3 Wy Ws We w7
[m] [m] [m] [m] [m] [m] [m] [rad/s] | [rad/s] | [rad/s] | [rad/s] | [rad/s] | [rad/s] | [rad/s]
1 0.022 | 0.012 | - 0.012 | 0.022 | - - 80 - -90 - - - -
2 - - 0.012 | 0.02 0.012 | - - 50 100 | - - - - -
3 0.012 | 0.022 | 0.012 | 0.022 | 0.012 | - - -60 - 100 | - - - -
4 0.012 | 0.022 | 0.058 | 0.022 | 0.012 | - - 200 | - 50 - - - -
5 0.022 | 0.012 | - 0.012 | 0.022 | - - - - 80 - 50 - -
6 - 0.028 | 0.012 | 0.022 | - 0.012 | 0.022 | 100 | 50 - - - - -
7 - - 0.012 | 0.022 | 0.028 | - - 80 70 - - - - -
8 - 0.088 | 0.012 | 0.022 | 0.012 | 0.022 | - 50 -80 - - - - -
9 - 0.088 | 0.012 | 0.022 | 0.012 | - - 30 -40 - - - - -
10 | - - 0.022 | 0.012 | 0.022 | 0.012 | - 50 - - - - -70 -
11 | - - 0.012 | 0.022 | 0.012 | 0.022 | 0.012 | -60 40 - - - - -
12 | - 0.058 | 0.012 | 0.022 | 0.012 | 0.022 | - 100 | -50 - - - - -
A. Dla otrzymanego przyktadu zrealizowac¢ nastepujace zadania:
1. Wykona¢ rysunek uktadu mechanicznego.
2. Okresli¢ ruchliwo$¢ mechanizmu.
3. Okresli¢ predkosci katowe wszystkich ruchomych cztondw uktadu stosujgc metode Willisa:
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gdzie wy, to predkosc katowa cztonu n, wy to predkos¢ katowa cztonu k, w; to predkos¢ katowa
jarzma, w,]; to predkos¢ katowa cztonu n wzgledem jarzma, w,{ to predkos¢ katowa cztonu k
wzgledem jarzma, wrj;k to przetozenie miedzy cztonami n i k przy ,myslowo” unieruchomionym
jarzmie, m to liczba zazebien zewnetrznych miedzy cztonamini k.

Student otrzymuje ocene dostateczng jesli wykona zadania z czesci A z licznymi btedami.
Student otrzymuje ocene dobrg jesli wykona zadania z czesci A z nielicznymi btedami.
Student otrzymuje ocene bardzo dobra jesli bezbtednie wykona zadania z czesci A.
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