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Kinematyka uktadu bryt
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Dla uktadu mechanicznego w potozeniu
pokazanym na rysunku okresl:
1) chwilowy srodek predkosci bryty 2,

2) predkosé katowa bryty 2,

3) wektor predkosci punktu B,

4) wektor przyspieszenia punktu B,

5) przyspieszenie kagtowe bryty 2.

Znana jest predkos¢ katowa bryty 1 i
geometria uktadu.

Dane: w; = w = const. [rad/s], a = n/4
[rad], OA=r [m], AB=rv/2 [m].
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1) chwilowy srodek predkosci bryty 2.
Znany jest kierunek wektora predkosci
punktu A (pionowy) oraz punktu B
(poziomy). Prowadzgc proste prostopadte
do tych kierunkdw przechodzace
odpowiednio przez punkty A i B, na
przecieciu tych prostych wyznaczamy
chwilowy srodek predkosci — punkt C.

W dalszych obliczeniach potrzebna
bedzie znajomos¢ dtugosci odcinkédw CA i
CB. Poniewaz kat alfa jest rowny m/4 i
AB =1rV2t0oCA=CB =.
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2) Predkosc¢ katowa bryty 2.
Punktu A nalezy zarowno do bryty 1 jaki i
do bryty 2, zatem zapisujemy:

vy = vf) = vf)

Predkos¢ punktu A przypisanego bryle 1
wyrazimy jako

vfgl) = w04 = wr

Predkos¢ punktu A przypisanego bryle 2
wyrazimy jako

vf) = Wy AC = w,7r

Poréwnujac te predkosci otrzymujemy:
wr, = W
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3) Wektor predkosci punktu B.
Najszybciej mozna wartos¢ predkosci
punktu B zapisac jako

vg = w,CB = wr

Nastepnie rysujemy wektor predkosci
punktu B na rysunku.

Mozna tez zastosowaé¢ inng metode
wyznaczania predkosci punktu w ruchu
ptaskim
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4) Wektor przyspieszenia punktu B.

Wektor  przyspieszenia
okreslimy z wzoru

punktu B

ap = Ay + Qpy = Qan + Ay + Apan +
apar

Przyspieszenie ay; = &7 = 0 poniewaz
w1 = w = const.

Rozktad wektorow pokazano na rysunku.
W celu wyznaczenia wartosci
przyspieszenia punktu B  najpierw
rzutujemy rownanie wektorowe na osie
uktadu odniesienia. Rzut na oS x:

Ay = —Qun — ApanCOSA — ApgarSina
Rzut na osy:

Apy = —QApanSINA + Ay COSA
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4) Wektor przyspieszenia punktu B.

Wektor przyspieszenia punktu B jest
rownolegty do osi x zatem ag = ag, oraz

agy =0 . Wartosci sktadowych
przyspieszen normalnych to
2 2

Agan = WITV2 = w?r\2

Uwzgledniajac te zaleznosci w
rownaniach rzutéow, z drugiego z nich
otrzymamy

sina
— = w2r\2

Apar = Apan oS

co po podstawieniu do rownania
pierwszego daje

ag = —3w?r

Uwzgledniono tu wartosci sinusa i
cosinusa kata «.
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5) Przyspieszenie katowe bryty 2.

Znajgc wartos¢ przyspieszenia stycznego
wzglednego agy; = w?rv2 , okredlimy

przyspieszenie kagtowe bryty 2 jako =
e, — 3BAT _ w?rv2 _ w? \Y _ Kierunek al
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