USTAV MECHANIKY, BIOMECHANIKY A MECHATRONIKY
Odbor mechaniky a mechatroniky

Priklad
Vypocitejte moment sily? = 4500 N

k osamx, y, zje-lia=0,25mb=0, 03 m,

R=0,06 mgG=60C.

Nositelka silyP svira s t&nou ke kruznici

o polontru R uhel a = 2C. 0
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=
Z

Priklad

Vypocitejte rovnovaznou polohu objimky
tihy G spojené se zavazim tihy Z lanem
vedenym pres kladku.

Dano: G =300N. Z=400N.»=02m. /=1m

|
|
- 7

Uvolngni:

yj Z’
- —~P N+Z+G=0
N / X: Z-sinf—N=0
< X y: Z-cosBp—G=0

G
cosf = 7 =075 - f=4141°

VG
N ing l—1-cosp l—r-cosp np = 0,83
r-sinff=——— s> y=——————r-sinf =083m
Y tgp Y tgp
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Urcete pohyblivost a statickou urcitost
soustavy, uvolnéte jednotliva télesa a
sestavte rovnovainé rovnice v poloze
popsané uhlem @,. UvaiZujte vliv tihy na
vSech télesech a odvalovani télesa 5.

Dano: G,, Gs, Ga, Gs, Gg, Ms, Fe,
a, s,
ha, hs, hs (délky téles 2,3,4)

Pohyblivost a staticka titost:
n = 3(telesa — 1) — 3 - pevne — 2(rotacni + posuvne + valive) — 1 - obecne

6: ﬂka +{R0’a' (),_""O
He: Rey -, |, - Racsiny by - Gy Coa?,_'lf{' =0

X: 'Dbx"nc;-QE,‘:'O
/h‘ ’Qba’ Qca —QGa‘C’LI:O
He: RDB-UA%'EI;_ = ?\DK'S“‘«%'L—'{ + ﬁsa-cm(fq-‘% NN A "’—,‘_’ =0

H
ETREZ\ X: ZE,‘ "To =0 /‘;‘N(, X ‘be"igzo

= >
(‘,sll Rex 6: Kga#Ng'()szo %EE{_—IQ"G‘ ,(,); NG"Qba'(’(,:O
= 23
TN e -TeoTe =0 o’ Hor He=0
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Vztahy pro vypdet pomocnych paramétr

-\
Fg+ [m,-s'm(&,-*-a -2  Ssin (ﬂ, 2228 ({4

L‘z_'Si"‘('{z ¥ \,.s-szn(ﬂ., + E% s‘ah(&, =

o-Vg
A
N Iﬂs'sm(@, = &_Q&_'{i ’141-5"“(? = o\;.Vs - {"z'S‘“({’z
. Vg-2hy-sin®
Slh((’:s =a+ [ I qO
15 3

Piiklad

Prutova soustava je zatizena siku

VySetete statickou witost soustavy a dete silu v prutech 4, 5 a 6ggnou metodou.
Dano:a=2 m,P =10 000 N.




USTAV MECHANIKY, BIOMECHANIKY A MECHATRONIKY
Odbor mechaniky a mechatroniky

Piiklad

Prutova soustava je zatizena siRwu

VySetete statickou a tvarovouditost soustavy a sily v prutech &tykovou metodou.
Dano: a=1 m,P = 1000 N.

® /Y
@) 1 2
A e

3
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Resent:

Statick tvarova uiitost:
2s(?p+m, 2s?p+3)

) x:Sg+S;cos(a) —S;cos(y) =0
y: —=S; sin(y) — S;sin(a) = 0

) x: —Sg + S5 cos(B) + S, cos(8) =0
y: —Sg sin(B) — S,sin(6) =0

) x:
y:

IV)X: S¢ — S5 cos(a) =0
y: S;sin(a) — S, =0
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Piiklad

Vypocitejte polohu &Zist kiivky podle obrazku.
Dano: r = 0,05 m.

xT=0

2
_)’Tll1+3’Tzlz _Er-nr+0-2r

. L+ 1, nr + 2r
J, yds fonr-simp-rd(p
yT = = ==
' J, ds fon rde
_r?[-cosely r*(1+1) 2r
 rle]?  rm 0w
Priklad
Vypocitejte polohu &Zist plochy uhelniku podle obrazku.
b Dano:
— a=50 mm,
I _
b=5mm.
(@)
y | o
a
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Priklad

Posuvr uloZzené dleso zatizené silox je
tazeno lanem.

Vypocitejte siluSv larg, zavislost

sily S v larg na vzdalenosp [ S(p)] a
vzdalenospmin pro vzgiceni glesa.
Dano:

Z=60N,l=0,3m,p=0,2m, u=0,2.

Treci sila:T = u|N|

y: NC - NA - 0
Z. Ncl —_ SP = 0
_ Z
$= P = Pmin ... €leso je vzpiceno
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Priklad
Na hidel bubnu 3 psobi silova dvojice
0 momentuMy.

Vypocitejte siluP na pace 2 pasoveé brzdy tak,
aby se buben atél konstantni uhlovou y / w
rychlosti w © |5’
Dano:
a=0,3mr=0,2mr,=0,03m, \ 2
MUe =0,002p=0,6 mu=0,2,M=20 Nm, N d
G=150N. I
P
X: Rox -Spsma = (4)
§ loy-G-S-S,cosa = (1)
"03 Sz-¥ “S,l‘v +HE.‘HK = Q @)

T Sl ;/ 5 P
W |a ) J,
é-—r——v

K‘S
Homesi écpovc/,Lo Lien: obecne:

Me = v e (096 18y + O 10, [) | He =t pelREES 2ve w2 (09[R +041R,))
Tonceletiw vatoh Pro Ikxblkbl

?O\'u?\lo VL".L(MO\ Po AVSV]Q’ P10:St docché:

S [
g a3 a) pu: TR
3.3 = e 5 = Euwlewiv valeh pro $,75,

z. l!)__.ial\tl OPGI\SOle |I

'P-; -;— -cosoh - H”"V‘(EMC"‘E'; ‘09 G
Py
*‘(eé* - 4) +Ve Mg (a4 - sina +Qqa(a¢,«(mw~\ B c.osd))
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Priklad b
Naclen 3 klinové soustavyigobi silaQ. >
Vypoditejte siluP pisobici natlen 2 Q
pro rovnongrny pohyb klinu v obou smyslech. 3
Stanovte podminku samosvornosti soustavy. U %
Dano:a,l,r,h,Q ,ba,u. N
v P
a
. 4 -

(\Rege,vnl: (FOMC‘}L Hine ve smzia s{la —'P%)

X: =P +T, +T, -cosat + Ny-sma = @
4 Ny -Np-cosa "‘Tz. Smo\ =0

M: -.T,.olto.c\ mne l/;ezz:\d.um,~ veli Los{. n,,/ham women to ve.

o o
hwuomim powice po[:b-c o,

X N3*N1-sinok-72-oo50§ =g
-Q + Ng_‘cosO\—Tz'Sihd -T3=Q/
M: ?okw)t Vine nc;a{y'»-o: VClil(os£ hg, nen momcal;ovcf

- 7 ~
Yoo Ve~ Ane.  povMice po{:ke (om

(Pc\s'«vw' odpra_ T,, =(u.N4 ;o= (“Nl, T,‘.,:({AN:',

dosa zeni: wsdicnvhs

=PraNps procosaNy v sing Ny = gr -1 @ (sings gocosd)  @IPT [
Ng = coss-Ng + ausinn Ny =0 B 4 Ceosnseosm) gy | |
-$ih0\-ML-&'COS°&-UL+N3‘Q’ @ @ (-sina- (CLCOSOQ 4 Nl § g
cosd Ny ~ pusima N, - Ny = Q P @ (cosa-psina) —aflN] [ @
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Priklad
Automobil jede po rovié konstantni
fe U P [, rychlosti.
: 3 Proti pohybu psobi odpor vzduchQ.
. N e Vypocitejte velikost hnaci silové dvojiddy,.
— Déano:
o a Mh_\ ¥ GIG(JlllI2)rlh1lh2lrél/'lél£l/'la,o'
< X \ ( .\
A ,Ua, C( 5
¥ Gk ¥ G

Rovnice pro celou soustavu:

Rovnice pro napravy

Odpor proti valeniM, = &¢|N|
Pro zjednodusenM;, = 1:pzR5y , Mgy = TepieRyy

Po tpravach:My, = (rque +&) -G+ 0 - r
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Pozn: vliv tuhosti lan

Piiklad
Vypocitejte praciw silové dvojiceM

potrebnou ke stigeni pruziny volné délki,

konstanty tuhostk o miruh.
Urdete okamzitou &innost Sroubu.

Dano:lo = 100 mmk =20 N/mmh =
Parametry Sroubu:igtdnil] d = 8,7 mm,
stoupans = 1,5 mm, trojuhelnikovy profil s U

Uhlem 60°, sotinitel treni = 0,1.

Pozn: &innost

Mo =—=5(r+¢&)+S,(r—%&)=0
é: (r+¢&)
S1 (r—¢&)

§

r

Souwinitel neohebnostit =

30 mm

|
N

lo
AN
h

f
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Kinematika
Piiklad
Odvadte vztahy pro rychlost a odlehlost boddi piimocarém pohybu rovnowsnngé
zrychlenénti zpozdném a p obecnych psateinich podminkach.

Patateini podminky: prd =tpje X =Xgq, V = W.

_ dv
=
_ ds
V=
Piiklad

Nakladni zdviz se rozjizdi konstantnim zrychlerdm potom jede konstantni rychlosti a
zastavuje se konstantnim zpéitn az. Vypoctéte rychlost zdvize ve dnim Gseku, je-li
dano: a; = 4 ms? a; =5 ms?, celkova vyskaH = 32,1 m, celkovyasT=6,7 s.

Reseni:

1.faze:

2.faze:

3.faze:

1 1
h = h’l + hz + h3 = Ealtlz + Uztz + (Uztg _§a3t§)



Piiklad

xL:

YL =

Z;, =

Priklad

Odbor mechaniky a mechatroniky

USTAV MECHANIKY, BIOMECHANIKY A MECHATRONIKY /

Téleso tvdené d¥ma rovnokznymi tyemi
spojenymi kolmou fickou o délcer se otéi
konstantni Ghlovou rychlostbokolo osyo.

Po druhé t§i se rovnomdrné pohybuje objimkal
rychlostic = konst.

Patateini podminky: prd = 0 jeL = Lo na oSe&x.

VySetete trajektorii, rychlost a zrychleni bodu

v zakladnim nehybném prostoru (v pravouhlém
soudadnicovém systému, Wippzeném s.s.) .
Vyjadiete délku proghnuté drahy jako funkgiasu.

r=0,05m
c=0,1 m&

w= 4rst

Téleso spojené pruzinou sramem kmitd tak, Ze jehohyiitas[m] se méni s¢éasem
harmonicky.
Dano: Ghlova frekvencev= 60 [sY], potateni fazeg o = 77/ 4 [rad] ,

vychylkas; = 0,1 [mm] v¢aset; = 0,02 [s] .
Ur¢it: amplitudur pohybu , rychlost; a zrychlenia; v ¢aset;, perioduT pohybu.
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Piiklad

Dano: Relativni pohyby 15(t) as,s(t) jsou

popsany obecnyndiasovymi funkcemi.

Urcete: Absolutni zrychleni bodu E pomaoci
derivace vektoru absolutni polohy a pomoci teorie
souwasnych pohyh. Porovnejte oba vysledky.

- Poloha:
%l‘i ‘¢>/L\<// =
e
NZaK?
61 K Mo
/////
Rychlost:

= ~

eﬁcm@ bz )
Rpx = 50205 6@9,(7’—%025 MQA%{ 5;3 %@(QA?}P'(Z ~ey é@LaZ'(Qz "525%64}?(2‘(,62
el il
Gunt=Cra iy +on 60 B, +0paeet®ir G 2045000 Cort 230650 %
" A &
Quxe= e @(P'fz - %ZS%LQ(’Z-((;&OZ ~%23%, C@caz '2325(&2 %C‘/QLPAL
®o fo .Z -
Uy = Srrele 1S i deh G Bl

| e ( \
vlaliow  deches 0 korealoos (ot (e RZesT™
? Sz %z
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USTAV MECHANIKY, BIOMECHANIKY A MECHATRONIKY /

Priklad

Piiklad

V pocateini poloze je ramenoijébu
vodorovné. Dale se atBprostednictvim
lana navijeného konstantni ahlovou
rychlostiw; na buben o poloénur.
Dano:IBOj=h=4 m; |AQ|=1=5 m;
r=02 m w=5s".

Velikost polongru prevadici kladky

v boct B zanedbejte.

Urcete zavislosti uhlu pootenig = ¢ (t)
a Uhloveé rychlostw = w(t) ramene
jefabu natase.

VyreSte trajektorii a zavislosti rychlosti a
zrychleni bodW ploSiny paralelogramu nase.
Bod A se pohybuje se stalyméteym
zrychlenimaa ;.

Dano:

Patateini podminkyt=0; A=Ay, VA= Vao.
| = 0,6 m;

|JAOy| =|BO,| =r = 0,4 m;

[1=0,4m; h=0,08m;

Vao=0,5 ms';

aat= 10 ms?.

o,/lv
.

{ﬁz*hll—#f*”—lﬂ. snlf bk
TR0 - oot =TPRE-20) 50

Poi - P voosh VWl = QR 2 an®
. ""WAL(l 2 \——erlé)
SIS s S
G  frok (2P - vt = (¢
= CL\-(.Soni 22}—[ = >

r

|

ST TR S
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Priklad Téleso je rotané ulozeno v bod O.
o Ao Dano:a =ag. cosp

O g, =50s7; |AO| =1 =600 mm.
¢ Patateini podminky:

t=0:A=Ay; Vao=0.
Ur&ete rychloswaa zrychlenfaa pro ¢ = 6.
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Priklad Uhlové zrychlenia dobihajiciho rotoru ventilatoru je linearni funkitilové
rychlosti w
a=-ao - kw,
kdeao a k jsou dané konstantyor, = 0,552 k=0,01s*
Vypocitejte zavislostiw=w(t), @ =@ (), ¢ =¢ ()
pro paateni podminkyt =0, w(0) =wo, ¢ (0) = 0.
Pasatesni ot&ky jsouno = 300 min'.
UrcetecasT, za ktery klesnou otty na tetinu p@ateenich a pislusny
Ghel pootgeni @.

=227 =5 |




