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3.Dynamika bryty

A). Ruch postepowy bryty to taki ruch, w ktorym przyspieszenie kazdego
punktu ma takg samg wartosc.
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Praktycznie opisujemy zjawisko
ruchu srodka masy bryly podajac
rownania:

S3a to réozniczkowe rownania ruchu postepowego bryty.




B). Ruch obrotowy bryty.

Ruch obrotowy bryty bedzie jednoznacznie okreslony, jezeli znamy tzw. kat
obrotu, predkosc¢ katowg, przyspieszenie kgtowe.

@ — kat obrotu,

@ —> predkosc¢ kagtowa

& —> przyspieszenie katowe

Zaleznosci pomiedzy tymi
wielkosciami sg nastepujace:
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Rézniczkowe rownanie ruchu obrotowego bryty
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|z — masowy moment bezwtadnosci wzgledem osi z
Mz(Pi)- moment wzgledem osi z




C) 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







