Mechanika Il1.A — Treti domaci ikol

(Zadani je Castecné€ ze sbirky: Lederer P., Stejskal S., Bfezina J., Prokysek R.:
Sbirka ptiklad z kinematiky. Skripta, vydavatelstvi CVUT, 2003.)

Vazené studentky a vazeni studenti,
v piikladech 1 — 60 vyfeste maticovou metodou programem Mresic (jehoZ zdrojovy text si upravite)
1) vSechny zavislé soufadnice mechanismu
2) polohu bodu L vzadaném soufadnicovém systému (neni-li soufadnicovy systém zadan,
uvazujte systém O; , X;, Y1 S pofatkem v bodé O, vodorovnou osou x; kladné orientovanou
vpravo a svislou osou y; kladné orientovanou vzhuru.

Pokud je pohyb hnaciho ¢lenu mechanismu rovnomérné zrychleny, vypoctéte pozadované hodnoty
V pocateéni poloze a dale v 36 polohach, urc¢enych postupnym otacenim hnaciho ¢lenu v krocich po
10ti stupnich. Je-li prubéh pohonu zadan funkci, pouzijte predepsany ¢asovy interval a casovy krok
feSeni. Rozméry do programu zadavejte v metrech, thly v radianech!

Obrazky v zadani jsou pouze schémata, ktera nejsou nakreslena v metitku a také polohy téles
nemuseji odpovidat pocateéni poloze! Pro zjisténi pocateénich odhadl zavislych soufadnice je tfeba
mechanismus narysovat v pocateéni poloze. Pfi feSeni zvolte v kazdém télese pravé jeden
soufadnicovy systém pevné spojeny s télesem.

Vypracovany referat bude obsahovat
- Gvodni list
- mechanismus narysovany v po¢atecni poloze
- vypocCet poctu stupiil volnosti, pfidruzeny graf, kostru grafu a vypocet poctu nezavislych

smycek
- narysované smycky S vyzna¢enim vSech pouzitych soutradnic (délkovych i thlovych)
- maticové rovnice pro feSeni polohy mechanismu (napt. TiTxTaTa = Es; nebo

T1oTo3 = T14 T4z NE0O T1oTo3r3e= T1alsp)

- seznam nezavislych a zavislych soufadnic
(Pro viechny soufadnice napiste jejich vyznam (napt. @12 = Q, Xo3= 23, by = konst. = P4, ...) a dale vztahy mezi
soufadnicemi (napft. Xa4 = Xg5 + d).)

- schéma a maticovy popis polohy bodu L

- tabulku programem vypoc¢tenych rozsahii pohybu bodu L ve tvaru

X [m] yL [m]

min
max

- po dohodé s Vasim cvi¢icim zvolte vhodnou formu (CD ROM, e-mail, flash disk, ...) pfedani
vsech souboril (m-files) potfebnych ke spusténi Vaseho feSeni na jiném pocitaci. Jelikoz tyto
soubory budou obsahovat maticové rovnice pro feSeni tlohy polohy, vyjadiené pomoci matic
zakladnich pohybt a ptipadné rozsifenych polohovych vektord, neni tieba tyto ruéné
rozepisovat v textu referatu !!!

- prvni dva obrazky (figure(1) - figure(2)), které Vas program po spusténi nakresli, by mély
postupné obsahovat v§echny zavislé soutadnice a soufadnice bodu L jako funkce ¢asu.

Jelikoz skripta obsahuji jen 28 vhodnych ptikladd, jsou zadani doplnéna dalS$imi zadanimi 29 — 60.

Poskytnuté vysledky Vam umozni vlastni kontrolu, zda jste referat vypoéitali spravné. Kdo si
piesto pieje kontrolu svého referatu ucitelem, necht’ na titulni list napiSe ,,PROSIM
OPRAVIT¥. Ostatni referaty ucitel opravovat nebude, ale samozfejmé¢ ma pradvo Spatn¢ vyfeSené
referaty vratit k prepracovani.



Zadani ¢.

Doplnéni zadéani

Str. 63, Ptiklad 5.14

1 Ze skript pouzijte pouze obrazek!!!
Dano: r = 130 mm, | = 370 mm, m = 160 mm, AL = 430 mm, BL= 130 mm
(bOd L lezi nad useckou AB), Q120 = /4 rad, w1n =3 S_l , o012 = 0,3 5_2 (a)lzo i a12
orientované proti sméru chodu hodinovych rucicek).
Str. 64, Priklad 5.15

2 Ze skript pouzijte pouze obrazek!!!
Dano: r =35 mm, e =25 mm, | = 125 mm, h = 160 mm, p = 75 mm, q =95 mm,
bod L je pravy horni roh télesa 6 o rozmérech 40 mm x 20 mm, @120 = 7/5 rad,
w120 = 500 s, oy = 4 57 (w120 1 012 orientované proti sméru chodu hodinovych
rucicek).
Str. 64, Priklad 5.17

3 Ze skript pouZijte pouze obrazek!!!
Dano: r =240 mm, | =520 mm, h = 960 mm, bod L lezi v nejniz$im misté télesa
5 ve vzdalenosti AL = 1400 mm od bodu A, ¢120 = 58*1/180 rad, w1z = 50 ™ a
o012 = 2,4 57 (w120 | a1z orientované ve sméru chodu hodinovych rugicek).
Str. 64, Priklad 5.18

4 Ze skript pouZijte pouze obrazek a zadané rozméry!!!
Déno: Pohyb kliky uvaZujte rovnomérné zrychleny s thlovym zrychlenim
o012 = 0,4 7. V pocatecni poloze kliky je ¢120 = /3 rad a w120 = 5 S (w120 | 012
orientované ve smeru chodu hodinovych rucic¢ek). Bod L uvazujte pod télesem 5
k tomuto télesu pevné pfipojeny ve vzdalenostech O,,L=0,35 ma O,,L=0,25m
od stfedli rotacnich kinematickych dvojic télesa 5.
Str. 65, Priklad 5.19

5 Ze skript pouZzijte pouze obrazek!!!
Déno: R = 86 mm, e = 28 mm. Pohyb hnaciho rotoru 2 uvazujte rovnomérné
zrychleny s tthlovym zrychlenim aj; = 6 sV pocatecni poloze rotoru je
@120 = 27*1/180 rad a w120 = 300 st (w120 1| 12 orientované proti sméru chodu
hodinovych rucicek). Vyreste i pohyb druhého, neocislovaného pistu. Bod L
uvazujte v pravém hornim rohu obdélnikové casti télesa 3, priCemz primét
usecky KL do sméru osy £ = 10 mm a do osy # = 6 mm.
Str. 65, Priklad 5.20

6 Ze skript pouzijte pouze obrazek!!! V obrazku nakreslenou osu X otocte
o 180 stupnd.
Dano: h =20 mm, | = 60 mm, harmonicky pohyb bodu télesa 2, leZiciho na ose X
nad bodem A x(t) = -So - S Sin(«2t + 7), so = 30 mm, s = 20 mm, 2 = /5 s,
y=-m/2 rad v ¢asovém intervalu t =< 0 ; 10 > s, s krokem At = 0,25 s. Vyfeste i
pohyb druhé, neocCislované casti kleStin. Bod L lezi nad useckou AB,
AL =50 mm, BL=15 mm.
Str. 65, Priklad 5.21

7 Ze skript pouzijte pouze obrazek!!! Osu X uvazujte totoZznou s ¢erchovanou ¢arou

a pocatek ve stfedu tsecky o délce 2e.

Dano: r = 45 mm, | = 220 mm, e = 35 mm, harmonicky pohyb stfedu rotacni
kinematické dvojice O3 télesa 2: x(t) = -Sp - S Sin(&x + ), So = 230 mm,
s=25mm, 2=mn/3s?, y=-n/2 rad v ¢asovém intervalut =<0 ; 6 > s, s krokem
At = 0,15 s. Vyteste 1 pohyb druhé, neocCislované ¢asti mechanismu tchopné
hlavice. Bod L uvazujte pod télesem 3 k tomuto télesu pevné piipojeny ve
vzdalenostech O,,L= 120 mm a O,L= 120 mm od stiedi rotacnich

kinematickych dvojic télesa 3. Bod Kuvazujte na volném konci télesa 4 ve
vzdélenosti 135 mm od Oya.




Str. 66, Priklad 5.24

Ze skript pouzijte pouze obrazek!!! V obrazku nakreslenou osu Yy otocte
o 180 stupii. Délky ¢lent1 3,4 a 5 jsou r.

Déno: r = 450 mm, 6 = m/4 rad, harmonicky pohyb bodu A télesa 2:
OA(t) = sp + 5 SiN(«2 + 7), 5o = 770 mm, s = 110 mm, 2 = 7/5 s, y = n/2 rad
v Casovém intervalu t =< 0 ; 10 > s, s krokem At = 0,25 s. Bod L uvazujte pod
télesem 3 k tomuto télesu pevné pripojeny ve vzdalenostech AL= 250 mm a

O,,L =250 mm od stfedl rota¢nich kinematickych dvojic télesa 3.

Str. 70, Piiklad 5.33

Ze skript pouzijte pouze obrazek!!! Pocatek zdkladniho soutadnicového systému
s vodorovnou 0sou X smétujici vpravo a svislou osou Y sméfujici vzhiru uvazujte
V bod¢ A.

Déano: r =48 mm, h = 92 mm, m = 200 mm, n =230 mm, » = «/4 rad, bod L je
horni roh télesa 5 o rozmérech 32 mm x 20 mm), @120 = 122*1/180 rad (méfeny
od kladné osy X), w120 = 30 57, a2 = 5 57 (viechny tii veli€iny orientované proti
sméru chodu hodinovych rucicek).
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Str. 74, Ptiklad 5.39
Ze skript pouzijte pouze obrazek a zadané rozméry (kromé nepotiebné¢ho rozméru

BS )!!! Pocatek zakladniho soufadnicového systému s vodorovnou o0sou X
sméfujici vpravo a svislou osou Yy smétujici vzhiru uvazujte v bod¢ Bo.

Déno: Pohyb kliky 2 uvaZujte rovnomérné zrychleny s hlovym zrychlenim
o120 = 7 57 (ve sméru chodu hodinovych rucicek). V pocatecni poloze kliky je
9120 = 16*1/9 rad (m&feny od kladné osy X) a w1 = 3 s (ve sméru chodu
hodinovych ruci¢ek). Misto nepohyblivého bodu L feste v tomto piikladu pohyb
bodu K na useéce BC ve vzdalenosti 410 mm od bodu B.
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Str. 74, Ptiklad 5.40

Ze skript pouzijte pouze obrazek a zadané rozméry!!! Pocatek zdkladniho
soufadnicového systému s vodorovnou 0sou x sméfujici vpravo a svislou osou Yy
smétujici vzhlru uvazujte v bodé Ay.

Dano: Harmonicky pohyb CD (t) = sp + S Sin(«Xt + ), So = 425 mm, s = 175 mm,
Q=n/4s" y=-n/2 rad v &asovém intervalu t =< 0 ; 8 > s, s krokem At = 0,2 s.
Cisla t&les jsou: zékladni ram 1, hydraulicky valec (s bodem C) — 2, pist (s bodem
D) — 3, A)CA — 4, BoDB — 5 a AB — 6. Bod L uvazujte na télese 3 ve vzdalenosti
DL =150 mm.
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Str. 75, Piiklad 5.41

Ze skript pouZzijte pouze obrazek!!!

Dano: HK = 10 mm, BH = 23 mm, HC = 13 mm, CK = 22,5 mm,
CD =41 mm, CE =80 mm, OD = 51 mm, soufadnice bodu K: xx = 63 mm,
Yk = 51 mm, soutfadnice bodu A: Xa =57 mm, harmonicky pohyb bodu B télesa 2:
ya(t) = So + s sin(2t + ), so =31 mm,s=6 mm, 2=n/5s", y=-n/2 rad
v éa}sovém intervalu t =<0 ; 10 > s, s krokem At = 0,25 s. Bod L uvazujte v bodé
E. Cisla téles jsou: zakladni ram 1, AB—2, BH — 3, KHC — 4, CDE - 5a OD — 6.
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Str. 80, Priklad 6.4

Ze skript pouZijte pouze obrazek a zadané rozméry (kromé rozméru O, A, ktery
se tyka jen nakreslené polohy)!!! Uhel TO;3A = 52,9°. Zméiite pofadi indext,
napt. Ojg2 misto O, atd. Pocatek zdkladniho soufadnicového systému
s vodorovnou 0sou x smétujici vpravo a svislou osou y smétujici vzhliru uvazujte
V bodé Oqs.

Dano: V pocatecni poloze vacky Iie uhel ¢ = @120 = 7/3 rad (viz obr) a pocatecni
uhlova rychlost w1 = 100 s™. Vacka se pohybuje s thlovym zrychlenim
o012 = 200 52 (w120 i 012 orientované proti sméru chodu hodinovych rugicek).
Bod L je horni roh télesa 5 o rozmérech 100 mm x 50 mm).
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Str. 81, Priklad 6.6

Ze skript pouzijte pouze obrazek!!! Pocatek zékladniho soufadnicového systému
s vodorovnou 0sou X smétujici vpravo a svislou osou Y sméfujici vzhiru uvazujte
ve sttedu kruznice o poloméru r.

Dano: OA =90 mm, AB =630 mm, BC =630 mm, r = 130 mm, soufadnice
bodu O ve vyse definovaném soufadnicovém systému: Xo = 300 mm,
Yo = -350 mm a soufadnice bodu C: X¢ = -280 mm. V pocatecni poloze je thel
Kliky @120 = m rad (méfeny od kladné osy X), pocatecni uhlova rychlost
w120 = 15 s a klika se pohybuje s ahlovym zrychlenim 012 = 2 5% (w120 | a12 Ve
sméru chodu hodinovych ruc¢i¢ek). Bod L uvazujte na usecce BC ve vzdalenosti
250 mm od bodu B.
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Str. 83, Priklad 6.9

Ze skript pouzijte pouze obrazek a zadané rozméry!!! Zménte poradi indexd,
napt. Ojp2 misto Oz, atd. Pocéatek zakladnitho souradnicového systému
s vodorovnou 0sou X smétujici vpravo a svislou osou y sméfujici vzhiru uvazujte
V bodé 012.

Déano: V pocatecni poloze kliky je thel ¢ = n/6 rad (viz obr) a pocatecni thlova
rychlost w120 = 50 s7. Klika se pohybuje s ahlovym zrychlenim a1, = 10 52 (w120
I a1z orientované proti sméru chodu hodinovych rucicek). Bod L uvazujte
V bode T.

16

Str. 83, Ptiklad 6.10

Ze skript pouzijte pouze obrazek a zadané rozméry!!! Pocatek zékladniho
soufadnicového systému s vodorovnou 0sou X sméfujici vpravo a svislou osou Yy
sméfujici vzhiru uvazujte v bodé O.

Dano: harmonicky pohyb ¢(t) = &y + @ sin(«x + y), &, = 110*7/180 rad,
& = 50,125*1/180 rad, Q2 = w/3 s, y = -mf2 rad v ¢asovém intervalu
t=<0;6>s,s krokem At = 0,15 s. Bod L uvazujte v bodé K.
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Str. 84, Priklad 6.11

Ze skript pouzijte pouze obrazek!!! Zménte poradi indext, napt. O, misto Oy,
atd. Pocatek zakladniho soufadnicového systému s vodorovnou 0sou X sméfujici
vpravo a svislou osou y smétujici vzhuru uvazujte v bodé Ojs.

Déno: h = 0,69 m, | =048 m, O,C = O,D =03 m, CD =024 m,
DE =12m, O,E =0,75m, O A =135m, BC =154 m, AB =0,57 m,
Vv pocatecni poloze kliky je uhel ¢ = /4 rad (viz obr) a pocatec¢ni uhlova rychlost
w120 = 2,5 s, Klika se pohybuje s tthlovym zrychlenim a1, = 0,5 5 (w120 | a12

orientované proti sméru chodu hodinovych ruci¢ek). Bod L uvazujte jako stied
usecky DE.
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Str. 84, Priklad 6.12

Ze skript pouzijte pouze obrazek a zadané rozméry!!! Zméiite potfadi indexi,
napf. Ojg; misto O, atd. Pocatek zdkladniho soufadnicového systému
s vodorovnou 0sou X smétujici vpravo a svislou osou y sméfujici vzhiru uvazujte
Vv bodé€ Ogs.

Déno: V pocétecni poloze kliky je thel ¢ = 29*n/180 rad (viz obr) a pocatecni
uhlova rychlost wiz = 3 st Klika se pohybuje s tthlovym zrychlenim a3, = 0,9 s?
(w120 1 012 orientované proti sméru chodu hodinovych rucicek). Bod L je levy
horni roh télesa 5 o rozmérech 80 mm x 40 mm.
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Str. 84, Priklad 6.13

Ze skript pouzijte pouze obrazek a zadané rozméry!!! Zménte poradi indexd,
napt. Ojg2 misto O, atd. Pocatek zdkladniho soufadnicového systému
s vodorovnou 0sou x smétujici vpravo a svislou osou y smétujici vzhliru uvazujte
V bodé Oq,.

Dano: V pocatecni poloze kliky je thel ¢ = /4 rad (viz obr) a pocatecni uhlova
rychlost wiz0 = 3 5. Klika se pohybuje s thlovym zrychlenim az2 = 0,9 57 (w120 i
a12 orientované proti smeru chodu hodinovych rucic¢ek). Délka télesa 4 je 0,45 m

v v
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Str. 84, Priklad 6.14

Ze skript pouzijte pouze obrazek a zadané rozméry (kromé rozméru @ , ktery
se tyka jen nakreslené polohy)!!! Zménte potadi indexd, napt. O12 misto O, atd.
Pocatek zakladniho soufadnicového systému s vodorovnou 0sou X sméfujici
vpravo a svislou osou y smétujici vzhiiru uvazujte v bodé Oqs.

Dano: Harmonicky pohyb @ (t) = so + s sin(2t + 5, o = 695 mm,
s =175 mm, 2 = n/8 s?, y = -n/2 rad v ¢asovém intervalu t = < 0 ; 16 > s,
s krokem At = 0,4 s. Bod L uvazujte v bod¢é A.
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Str. 84, Priklad 6.15

Ze skript pouZzijte pouze obrazek a zadané rozméry!!! Zménte potadi indexti O1
misto O;1. Pocatek zakladniho soutfadnicového systému s vodorovnou 0sou X
smétujici vpravo a svislou osou y smétujici vzhiiru uvazujte v bodé Ojs».

Dano: V pocatecni poloze vacky je uhel ¢ = /12 rad (viz obr) a pocatecni uhlova
rychlost wiz0 = 50 5. Vagka se pohybuje s thlovym zrychlenim a1, = 10 5 (w120
I a12 orientované proti sméru chodu hodinovych rucicek). Bod L je levy dolni roh
télesa 4 o rozmérech 160 mm x 80 mm.
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Str. 85, Priklad 6.16

Ze skript pouzijte pouze obrazek a zadané rozméry!!! Zméite poradi indexu,
napt. Op2 misto Oz, atd. Pocéatek zakladniho souradnicového systému
s vodorovnou 0sou X smétujici vpravo a svislou osou Y sméfujici vzhiru uvazujte
v bod¢ Oj; a ve stfedu kolecka 4 uvazujte bod A.

Déano: V pocatecni poloze vacky je uhel ¢ = 33*m/180 rad (viz obr) a pocatecni
Ghlova rychlost w1 = 100 s*. Vagka se pohybuje suhlovym zrychlenim
012 = 25 57 (w120 | 012 orientované proti sméru chodu hodinovych rugicek). Bod L
lezi na ose télesa 5, prochazejici body A a Oss, ve vzdalenosti 0,35 m od bodu
O1s.
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Str.103, Priklad 8.4

Ze skript pouzijte pouze obrazek!!! Pocatek zakladniho souradnicového systému
s vodorovnou 0sou X smétujici vpravo a svislou 0sou y sméfujici vzhiru uvazujte
Vv bod¢ E.

Déano: OB = 200 mm, BC = 850 mm, EC = 560 mm, CD = 1650 mm,
soutfadnice bodu O ve vyse definovaném soufadnicovém systému: Xo = 340 mm a
Yo = 1060 mm. V pocatecni poloze je thel tsecky OB @120 = n/3 rad (mefeny od
kladné osy X), pocate¢ni thlovéa rychlost w1z = 52 s a t&leso 2 se pohybuje
s thlovym zrychlenim a3, = 83 s? (w120 1 12 ve sméru chodu hodinovych
rucicek). Bod L uvazujte na useCce CD ve vzdalenosti 220 mm od bodu C.
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Str. 103, Ptiklad 8.5

Ze skript pouzijte pouze obrazek a zadané rozméry!!! Té¢leso 2 neuvazujte,
soustava se sklada pouze z téles 1,3,4,5,6 a 7. Pocatek zakladniho soutadnicového
Systému s VOdorovnou 0sou X sméfujici vpravo a svislou osou y sméfujici vzhuru
uvazujte v bod¢ B.

Déano: Soutadnice bodu E ve vySe definovaném soufadnicovém systému:
ye = 0,45 m. V pocatecni poloze télesa 3 f’e uhel ¢ = 59*n/180 rad (viz obr) a
pocatecni uhlova rychlost wizp = 20 s™. Téleso 3 se pohybuje s thlovym
zrychlenim o33 = 7 s (w120 1 12 ve sméru chodu hodinovych ruc¢icek). Bod L
uvazujte jako stied usecky DE.
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Str. 107, Ptiklad 8.14

Ze skript pouZijte pouze obrazek!!! Zméite poradi indextli, napf. O12 misto Oy,
atd. Pocatek zakladniho soufadnicového systému s vodorovnou 0sou X sméfujici
vpravo a svislou osou y sméfujici vzhiru uvazujte v bod¢ Ogs.

Déno: O,,A =480 mm, O,,0,; =800 mm, O, ;B = 1760 mm, v pocatecni poloze
kliky je uhel ¢ = 59*1/180 rad (viz obr) a po¢ateni thlové rychlost wizo = 35s™,
Klika se pohybuje s thlovym zrychlenim a1z = 13 52 (w120 i 012 ve sméru chodu

hodinovych ruci¢ek). Bod L je pravy horni roh télesa 4 o rozmérech 160 mm x
240 mm.
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Str. 108, Priklad 8.18

Ze skript pouzijte pouze obrazek!!! Pocatek zdkladniho soutadnicového systému
s vodorovnou 0sou X smétujici vpravo a svislou osou Y sméfujici vzhiru uvazujte
Vv bod¢ O.

Déno: OA =0,1m, OF =05m, FD =0,7m, AC =05m, CD =0,6 m,
AB =03m, DE =055 m, FE = 0,2 m, BE = 0,49 m, v po&atecni poloze
kliky je uhel ¢ = /6 rad (viz obr) a po&ate¢ni uhlova rychlost w1z = 28 7. Klika
se pohybuje s thlovym zrychlenim a1, = 9 S (w120 i a1z orientované proti sméru
chodu hodinovych ruc¢ié¢ek). Bod L uvazujte vpravo od usecky EB K této usecce
pevné piipojeny ve vzdalenostech BL = 0,35 m a EL = 0,25 m od stiedd
rotacnich kinematickych dvojic télesa 5.
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Str. 109, Ptiklad 8.20

Ze skript pouzijte pouze obrazek a zadané rozméry!!! Zménte pofadi indexu,
napt. Op2 misto Oz, atd. Pocéatek zakladniho souradnicového systému
s vodorovnou 0sou X smétujici vpravo a svislou osou y sméfujici vzhiru uvazujte
V bodé 012.

Déno: V pocatecni poloze kliky je tthel ¢ = n/3 rad (viz obr) a pocatecni tuhlova
rychlost w120 = 80 s, Klika se pohybuje s ahlovym zrychlenim a1, = 13 52 (w120
I a1z orientované proti sméru chodu hodinovych rucicek). Bod L uvazujte vlevo

od usecky AB Kk této tseCce pevné piipojeny ve vzdalenostech AL =04 ma
BL = 0,9 m od stfedil rotac¢nich kinematickych dvojic télesa 3.
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Str. 109, Priklad 8.21

Ze skript pouZijte pouze obrazek a zadané rozméry!!! Zméite pofadi indexd,
napt. Op2 misto Oz, atd. Pocéatek zakladniho soufadnicového systému
s vodorovnou 0sou X smétujici vpravo a svislou osou Y sméfujici vzhiru uvazujte
v bod¢ Ojy.

Déno: V pocatecni poloze kliky je uhel ¢ = 59*n/180 rad (viz obr) a pocatecni
Ghlova rychlost w1 = 28 s*. Klika se pohybuje suhlovym zrychlenim
a;p = 9 7 (w120 1 12 ve sméru chodu hodinovych ruci¢ek). Bod L lezi
V nejvysSim miste télesa 3 a jeho vzdalenost od bodu A je 0,3 m.
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AO= 800 mm
OC=1160 mm
BC= 600 mm
EB= 600 mm
AD= 640 mm

EF = HK = 1140 mm
EK = FH= 880 mm
KL= 560 mm

ED= 1300 mm
0—13st +ssin(Qt+7)

So = 850 mm
s =250 mm

Q=n/4s"

v =-1/2 rad
t=<0; 8>s
At=02s

T77777777 777
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OA = 1555 mm
AB= 1020 mm
BC= 2080 mm

AC = DE=2800 mm
AE = CD =750 mm
CK = 400 mm

KL= 600 mm

OB = So +ssin(Qt+7y)
so= 1160 mm

s =400 mm
Q=n/3s"

y = -1/2 rad

t=<0; 6>s
At=0,15s

31
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AB= 120 mm

E= 345 mm

BC= 445 mm

OB= 465 mm

CD= 1020 mm
BL=210 mm

OA =s, +5sin(Qt+7)
So = 490 mm

s =90 mm
Q=n/6s"
Y =-n/2 rad

t=<0; 12>s
At=0,3s




r=120 mm

f100

32 AS=40 mm
BC = BD=580 mm
180 DE=250 mm
M 2 K DL =EL
T iy j OE= 180 mm
180 1 3 EF =320 mm
y O 73\ E A ﬁ= 320 mm
f 797 A FK = 180 mm
1  f L @17(0)=18s™
D o7 = 30587
530 6
B
1“;’?' ! 170
Y
AB=220 mm
33 AL =90 mm
E=so +ssin(Qt+7v)
so = 300 mm
5 s =100 mm
T Q=n/6s"
’ = -1t/2 rad
14]% Z=<0;12>s
Q& £ At=0,3s
| -
I




34 1 p= —

62

15°

E)FK=28 mm
AB=20 mm
OB=38 mm
BC=103 mm
AD =60 mm
DL= 62 mm
DK = 98 mm
thel ADL =130°
12(0) =43 s
o, =52 g2
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DA =129 mm

BC=921 mm

CO=302 mm

BL=652 mm

Qs = D+ D sin(Qt +7v)
d =2°

d=105°

Q=n/4s"

y = -n/2 rad

t=<0; 8>s

At=0,2s
555




OB= 170 mm

BC = AD= 160 mm
36 AB = CD= 190 mm
DL=210 mm
1 =Sy +ssin(Qt+7)
So =150 mm
s =100 mm
Q=n/3s"
Yy =-n/2 rad
t=<0;6>s

—1\ At=0,15s

12
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AB= 842 mm
AD=990 mm
AK =480 mm
KL =360 mm
mzsc_ +ssin(Qt+7y)
So = 675 mm

s =200 mm
Q=n/55"

¥ = -1/2 rad
t=<0; 10>s
At=025s
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38 QAF 205 mm
é_(l= 830 mm
Js 600 AK =600 mm
7 g= 360 mm
‘(;’z(o) /% AB= 430 mm
0 79/_ j ©12(0) =56 s
1 3 o2 = 97 S.2
6 300
( @15 ) D‘% E
B 1
K
L 625
L 350
1
4L5° f [
6_K= 180 mm
é_B= 670 mm
AL=150 mm
®12(0) =27 5™
iy = 8357
39
5
]
s~ A _1, D 4 “
®12(0) 20° 160
(oA /2 ;B '
O %' VS SA SRS K 40
1L 640 1 30
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H
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OA =135 mm
AB=435 mm
AC=635mm
BC= 305 mm
CD= 515 mm
ﬁ=615 mm

BL=235mm
®12(0) =25 5!
A = 35 S-2
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OB= 140 mm
AB=360 mm
BC=150 mm
CK =60 mm

KL= 100 mm
®12(0) =65 s
iz =125:5*

1
W——g
A 1




OA = 50 mm

BK = 60 mm

KL= 100 mm
42 ©12(0) = 100 5™
oy =125 s

OA =60 mm
AB= 100 mm
BC=450 mm
OC=450 mm
CD= 800 mm
43 DE=360 mm
DL=120 mm
D 012(0)=60s"
oL = 85 s

G pieccers
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DA =220 mm
1 AB=990 mm
r A APPPPIPYY BE=340 mm
P e
A E— 620 mm
248 Qg 16(0) AL =660 mm
3 / 5 N BL =460 mm
Y o =55
mlﬁ({)) 58

A L 14 a 450 a]5=0,2 5—2

0

V i
2 600

C —
ﬁﬂ= 100 mm
BC=400 mm

45 CD=150 mm
CL=50 mm

®12(0)=3 5!
app=15s>
210




46 6—1&= 100 mm

BL= 100 mm
®12(0) =505
oty = 800 s
“l OA =100 mm
BK =30 mm
KL = 80 mm
®12(0)=505s"

oz = 800 52




AC=580 mm
CO=110 mm
48 CK =60 mm
KL= 80 mm
015(0) =7 5"
o5 = 0,8 s

N
=¥Po
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OA =80 mm
AC=240 mm
AB=100 mm
BK =40 mm
KL= 60 mm
®12(0) =85 s
a2 =105 s

A40




20 @= 520 mm
BD=1150 mm
BK =130 mm
KL= 420 mm
m:so + s sin(Q2t+y)
So= 765 mm
s =255 mm
Q=mn/4s"
y = -1/2 rad
el =t
At=0,2s

440
200

1520 ; 1

51 OA=20 mm
DK =25 mm
KL=36 mm
012(0) =155
a2=35 s

115
‘/a‘




OA =50 mm
AC=920 mm
CD= 400 mm
CL=230 mm
©12(0)=3s"
ap=5s?

52 b

/////////W

53 OA
OA =100 mm
CD= 500 mm
: @= 100 mm
KL =50 mm
©12(0)=105s"
o12=735 s
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970

ES=200 mm

r=250 mm
£ =80 mm
DO= 750 mm
OA =250 mm
AB= 500 mm
BC= 500 mm
AL=340 mm
(1)16(0) =3 S-|
As=6s"
OA =700 mm
BE= 650 mm
50  AB=480 mm
| AC=150 mm
© @= 150 mm
AL=430 mm
| & CD =s, +ssin(Qt +y)
3 =369 mm
-' s =225 mm
l y o Q=2*n s
" y=mn/2rad

t=<0; 1>s
At=0,025s




AS=200 mm
r=220 mm

S £ =80 mm

BC=200 mm
OC= 700 mm
CD= 450 mm
DE= 840 mm
CL =400 mm
®16(0) =5 s
Qg =22 g%

MDD
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340

-

170] 14

Yo

520

54\@12(0)’0‘12 ll-

N 5B

A

OA =100 mm
AB= 555 mm
BD=325 mm
DL= 620 mm
®12(0) =43 s
oLyp =66 7




OA =500 mm

58 el
@= 700 mm
A050 oo A_C= 840 mm
912= 150 mm
} AL=400 mm
& (016(0) =6 S-]
L?, Olig = 11 S.2
& 435°
L\ Y
%
“e(0
59 o=y
913= 90 mm
2 B_C= 630 mm
L 3 él_3= 630 mm
o BL =250 mm
s (0)=155s"
/q S ous=2s"

=
/ o\

LLLLLL L s

Cr A

280
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OA =100 mm

AB=400 mm

AC=100 mm

CD= 400 mm

CL= 150 mm

®12(0) =160 s
o =190 s




