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Wyznaczanie przyspieszen mechanizmu ptaskiego
metoda planu przyspieszen (metoda wykresina)

Dane: geometria mechanizmu (wymiary elementow, ich potozenie
| orientacja) oraz stata predkosc katowa o elementu napedowego
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Jak pracuje ten mechanizm?
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Jak pracuje ten mechanizm?

zauwazamy ruch wzgledny
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Wracamy do rozwazanego potozenia mechanizmu,
numerujemy elementy | nazywamy punkty
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Przypominamy rozktad predkosci poszczegolnych
elementéw mechanizmu
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Rozpocznijmy analize przyspieszen od cztonu napedowego
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Rozpocznijmy analize przyspieszen od cztonu napedowego
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Rozpocznijmy analize przyspieszen od cztonu napedowego
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Rozpocznijmy analize przyspieszen od cztonu napedowego
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Rozpatrzmy ruch obrotowy elementu trzeciego
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Rozpatrzmy ruch obrotowy elementu trzeciego
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Rozpatrzmy ruch obrotowy elementu trzeciego
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Rozpatrzmy ruch obrotowy elementu trzeciego
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Rozpatrzmy ruch wzgledny elementow 2 i 3
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Rozpatrzmy ruch wzgledny elementow 2 i 3
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RUCH UNOSZENIA: ruch elementu 3
RUCH WZGLEDNY: ruch elementu 2
wzdtuz elementu 3

7
SIMR, PW, IPBM, Zaktad Mechaniki, mgr inz. Sebastian Korczak, PAITM, zima 2014/2015



Rozpatrzmy ruch wzgledny elementow 2 i 3
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Rozpatrzmy ruch wzgledny elementow 2 i 3
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Rozpatrzmy ruch wzgledny elementow 2 i 3
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Przyspieszenie coriolisa
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Przyspieszenie coriolisa
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Przyspieszenie coriolisa
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Przyspieszenie coriolisa
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Plan przyspieszen
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Plan przyspieszen
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Plan przyspieszen
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Plan przyspieszen
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Plan przyspieszen
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Plan przyspieszen
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Plan przyspieszen
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Plan przyspieszen
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Przyspieszenia dla elementu 3
3

AT

B

3

n
p B3G

[

Z

SIMR, PW, IPBM, Zaktad Mechaniki, mgr inz. Sebastian Korczak, PAITM, zima 2014/2015



Przyspieszenia dla elementu 3
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Przyspieszenia dla punktu E
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Przyspieszenia dla punktu E
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Przyspieszenia dla punktu E
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Przyspieszenia dla punktu E
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Plan przyspieszen
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Przyspieszenia punktow elementu 4




Przyspieszenia punktow elementu 4
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Przyspieszenia punktow elementu 4
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Przyspieszenia punktow elementu 4

punkt F porusza sie po
nieruchomym elemencie

I— 6 — przyspieszenie jest

styczne do toru ruchu
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Plan przyspieszen
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Plan przyspieszen
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Plan przyspieszen
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Plan przyspieszen
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Przyspieszenia punktow elementu 4
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Przyspieszenia punktow elementu 4
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Przyspieszenia w catym mechanizmie
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Wybrane przyspieszenia w mechanizmie
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