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Wracamy do rozwazanego potozenia mechanizmu,
numerujemy cztony i nazywamy punkty
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Rozktadamy mechanizm na fragmenty. Z powodu ruchu
. wzglednego suwaka (nalezacego do cztonu nr 2) po
B | Pprecie nr 3, wprowadzamy oznaczenia punktow D_ 1 D..

. A Punkt D, nie przesuwa si¢ po precie w czasie ruchu, a
B A -+ punkt D, Jest scisle zwigzany z suwakiem. W badanym
potozeniu mechanizmu punkty D_ 1 D, si¢ naktadaja.
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Wyznaczamy predkosc puntu B, czyli predkos¢ konca
cztonu nr 1 bedacego w ruchu obrotowym.
Jest to jednoczesnie predkosc¢ konca cztonu nr 2 ze
wzgledu na potaczenie cztondéw 11 2 w puncie B.
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Rozpatrzmy teraz ruch suwaka po precie.
Przyjmujemy, ze ruchem ztozonym porusza sie punkt D.,.

Ruchem unoszenia jest zatem ruch preta 3,
a ruchem wzglednym - ruch suwaka wzdtuz preta.
Ruch ztozony opisuje rownanie:

vV = + Vv
D2 D2D3

w=const.
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W rownaniu tym znamy tylko kierunek predkosci punktu
. D, oraz kierunek predkosci wzglednej (ruch suwaka
B i wzdluz preta). Nie mamy zadnej informacji o predkosci
A punktu D, i z tego powodu nie mozemy dalej wyznaczac
' predkosci (za duzo niewiadomych w réwnaniu
wektorowym). Musimy uzyc¢ innej metody...
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5 METODA CZLONU ROZSZERZONEGO
. Dokonajmy rozszerzenia cztonu nr 3 o dodatkowy punkt,
B : ktory w analizowanym potozeniu mechanizmu pokrywa sie
 Z punktem B. Dodamy w punktach B indeksy od numerow
cztonow aby je od siebie odroznic.
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Ruch ztozony punktu B2 opisuje rownanie:

V. =V +V
B2 B3 B2B3
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W rownaniu znamy predkosc¢ punktu B, stwierdzamy
rowniez, ze predkosc punktu B, bedzie prostopadta do
odcinka EB, (co wynika z ruchu obrotowego preta 3).
Kierunek predkosm wzglednej punktow B, i B, jest
rownoleg’ry do odcinka ED, z uwagi na ruch ca’rego cztonu
2 wzdtuz preta cztonu 3.

V__ = +V
B2 B2B3

11 | EB, IED,

“ Kierunek V

B2B3

V_|=w[BA
B2 2
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Rozwigzujemy rownanie wektorowe metoda graficzng
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Plan predkosci
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Plan predkosci
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Plan predkosci
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Wyznaczylismy predkosc punktu B, oraz predkosc
wzgledng ruchu suwaka po precie.

7

V_|=w[BA
B2 2
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. Znajomosc predkosc¢ punktu B, pozwala okreslic predkosc
’ katowag cztonu nr 3:
VBB

[EB,|

0 =
3

V_|=w[BA
B2 2
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Dzieki wyznaczeniu predkosci katowej cztonu 3
znajdziemy teraz predkosc¢ jego dowolnego punktu,
np. punktu D.:

V| = o, [ED,|]

sl =

B.=B

1 2

w=const.

_ 7
Vg | = @ [BA]
B2 2
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. Analize przyspieszen punktow mechanizmu rozpocznijmy
' od cztonu napedowego.
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Przyspieszenie punktu B ma tylko sktadowa normalng
(przyspieszenie dosrodkowe).

Py = Py * P,

|1 11

~N — 2 Tt — -

P, | = @ |BA| P, | = € [BA|=0
_do_
==

€ 0
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Przyspieszenie punktu B mozemy przeniesc¢ na czton 2.
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Ruch cztonu 3 analizujemy z uzyciem metody cztonu
rozszerzonego.
Ruch ztozony punktu B2 opisuje rdwnanie przyspieszen:

- + pwzgledne 4
P, p

SiMR, PW, IPBM, Zaklad Mechaniki, dr inz. Sebastian Korczak, PAiTM, zima 2019/2020 27



Przeanalizujmy skltadowe przyspieszen

BBZ — EUnoszenia + szgledne +

=p" _+p_ + +
pB2 p B3E p B3E pBZBS

I1 g LBE IDE

n — 2
P BBEl = 0, |BSE|

z planu
predkosci
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Przeanalizujmy skltadowe przyspieszen

=p" +p  + +
Pe2 = Plase ™ Paae ™ Paes

. l1 g LBE IDE LDE

=2w_ XV
3 B2B3
P = 2|0, V] sin(#(w,, V=20 | IV,
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Rozwigzmy graficznie powstate rownanie wektorowe ruchu wzglednego

= + +
pBZ pBZBS

l1 |sg LBE IIDE LDE

Dla utatwienia rysowania mozemy zmienic kolejnosc¢ wektorow

— _ +
pBZ p8283

1 IDE LDE |BE 1 BE
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Po wyznaczeniu przyspieszenia stycznego punktu B3
mozemy okresli¢ przyspieszenie katowe cztonu 3:

£=——
° |BEl
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Poniewaz elementy nr 2 | 3 sg w czasie ruchu utozone
zawsze pod statym katem wzgledem siebie (sztywne
mocowanie preta B D, do suwaka) to zarowno predkosci

jak i przyspieszenia tych cztonow beda sobie rowne.
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Przyspieszenie punktu D, wyliczamy jako:
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