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Reakcje dynamiczne w tozyskach.

Wyobrazmy sobie ciato sztywne osadzone na wale, ktory z kolei podparty
jest w tozyskach A i B (rys. 3.6). Zatézmy, ze Srodek masy nie lezy w osi
obrotu. Przyjmijmy uktad odniesienia jak na rysunku. Potozenie srodka
masy w uktadzie okreslimy podajgc wspotrzedne: Xg,Ys,Zg

Rownania dynamiczne opisujgce
ruch srodka masy bedzie:
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Zgodnie z wzorem (3.3) sktadowe przyspieszenia srodka masy mozemy
zapisac:
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Wprowadzimy (3.10) do (3.9) :




Uktad (3.11) umozliwia okreslenie reakcji w tozyskach. Trzy pierwsze
rownania wynikajg z rownan (3.9) a dwa nastepne wynikajg z rownan (3.6).
Uwagal!!
Z rownan (3.11) okreslamy reakcje w tozyskach. Zalezgoneod & i w
( ﬂ.nj
) =
30
Mowimy, ze reakcje majg charakter dynamiczny, co ze wzgledu na
zywotnosc tozysk jest niekorzystne.

Dlatego uktad mamy tak rozwigzac aby bez wzgledu na & i@ reakcje miaty
charakter statyczny. Jezeli srodek masy lezy na osi obrotu z to:
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} - bryta jest wywazona statycznie.




Jezeli os obrotu jest gtdbwng osig bezwtadnosci to:

I, =0}

[,=0
Gdy spetnione sg oba powyzsze warunki to mowimy, ze bryla jest
wywazona dynamicznie, a oS z jest gtowng centralng osig bezwtadnosci.




Ruch ptaski bryty

Pamietamy z kinematyki, ze ruch ptaski to ruch jaki wykonuje bryta w jednej
ptaszczyznie, bedacy ztozeniem ruchu postepowego i ruchu obrotowego.

Rd&zniczkowe rownania ruchu
ptaskiego bryty beda:
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Pierwsze dwa réwnania wzoru (3.12) opisujg ruch postepowy srodka masy,
trzecie rownanie opisuje ruch obrotowy bryty wzgledem srodka masy.




Dynamika uktadu bryt

Opisujgc zjawisko ruchu uktadu bryt postepujemy wg. nastepujgce;
kolejnosci:

1. Na rysunku wprowadzamy wszystkie sity dziatajgce na poszczegolne
bryty.

2. W zaleznosci od tego jakim ruchem porusza sie bryta, opisujemy ruch
podajgc rozniczkowe réwnania ruchu.

3. Podajemy rownania wynikajace z zaleznosci sitowych.

4. Okreslamy zaleznosci kinematyczne uktadu.

Tak otrzymany uktad robwnan rozwigzujemy.

Przyktad
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