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Ustav mechaniky, biomechaniky a mechatroniky

Odbor mechaniky a mechatroniky

Program 10. cviceni ME 2.A

Kinematika soucasnych pohybu

Laboratof:

Priklad 10.1

Yi=Ya2
Y3
Xa3(t)
0,=0, 2 ,——3. X1=X2=X3

//1// P 12(t)A Os=L

Priklad 10.2

Y1

2 Y3
3 ]\ X1=Xp=X3

0.3: L

Priklad 10.3
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z Po ramenu

VyresSte pohyb bodu L (polohu, rychlost a
zrychleni) pomoci prlvodice a derivaci
pravodice a dale teorii soucasnych pohyb(.
Obé fesSeni porovnejte.

Dano: Soucasné pohyby @q(t) a x»3(t)
popsané obecnymi funkcemi v zavislosti na
Case.

VyreSte pohyb bodul jednoduchého
manipulatoru. K fteSeni pohybu pouzijte
Coriolisv rozklad pohybu 13 = 12 + 23.
Vypoctéte absolutni rychlost bodu L (vi3),
Coriolisovo zrychleni bodu L se slozkami
vyjadrenymi v soufadnicovém systému 3
(3acO,L), Coriolisovo zrychleni bodu L se
slozkami vyjadfenymi v soufadnicovém
systému 1 ( 1ac,,rL) a absolutni zrychleni bodu
L (az3L ).

Dano: Soucasné pohyby @,(t) a @a3(t)
popsané obecnymi funkcemi v zavislosti na
délky L=0,0, a

case a

ls= 0,0, =0,L.

ramen

spojeném s rovhomeérné rotujicim

hiidelem 2 se posouva smykadlo 3. Relativni rychlost
smykadla vzhledem k rameni je konstantni. Vypocitejte

velikost vysledné rychlosti a vysledného

zrychleni bodu L smykadla.

Dano: wy; = konst., v,3 = konst., 3, 5230 .

Na obrdzku je soustava nakreslena v pocéatecni poloze,
kdy t=0, L = Lpa pramét bodu Ly do pudorysny x, y lezi
na ose X.



Program Mresic - feSeni rovinnych mechanismd maticovou metodou

Pocitacova ucebna:

Priklad 10.4
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Hnaci excentru 2 péticlenného mechanismu se z nakreslené pocatecni polohy otaci
konstantni Uhlovou rychlosti w;, . Maticovou metodou vyreste pohyb ostatnich ¢lent
mechanismu a také pohyb bodu L béhem jedné otacky excentru.

D4no: 0S =100 mm,r=130mm, OA = 650 mm, AB = 850 mm,, BD =300 mm,
DC =200 mm, CL=100 mm , wi,=13s.



