Tablica 4 Zadanie 4 (str. 71)

Dla uktadu pokazanego na rysunku podaé rézniczkowe réwnania ruchu, zaleznosci. Znajgc warunki
poczatkowe, okresli¢ parametry kinematyczne uktadu po czasie t[s].

Dane:

Glr GZ) G3 [N]

M, M, [Nm]

R; = 2r; = 2r, = 2r[m]

igl) = 2r[m]

Bryta 1 oraz bryta 2 sg w ruchu obrotowym. Natomiast bryta 3 w ruchu postepowym.

Z kinematyki uktadu wiadomo, ze:
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VE = VB

Vg = wq1q
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Vk = w1Ry



Vg = w1,

Nastepnie wyznaczamy wq:

w1Ry = w1,
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Réwnania opisujace ruch bryty 1 (ruch obrotowym):
1) .. ’
1906, =M — SR, — Sjry
Dodatkowo (np. w celu wyznaczenia Xa, Ya) uktadamy réwnania:
m;Xy =Xp —S;cosa=0

m;y¥a =Ya —G; —Sysina—S5 =0

Rownania opisujace ruch bryty 2 (ruch obrotowym):

2) .. i
Ié )(pz = _MO + Slrz

Dodatkowo (np. w celu wyznaczenia Xc, Yc) uktadamy réwnania:
m,Xe = Sjcosa+Xc=0

m,yc = Yo — G, + Sisina =0

Réwnania opisujace ruch bryty 3 (ruch postepowy):

m3yg = —G3 + S,

Zaleznosci sitowe:

§S1=5;

Wyliczanie momentéw bezwtadnosci:
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z zaleznosci wyznaczmy Sj:
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z zaleznosci wyznaczmy Sy
m3yg = —G3 + S

S; = m3yp + Gz = m3@;ry + Gz = mz@r+ G

Nastepnie przeprowadzamy kolejne obliczenia w celu wyznaczenia parametréw kinematycznych
bryty 1:
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