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Program  10. cvičení ME 2.A  

Kinematika současných pohybů 
 
Laboratoř: 
 

 

Příklad 10.1 
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Vyřešte pohyb bodu L (polohu, rychlost a 
zrychlení) pomocí průvodiče a derivací 
průvodiče a dále teorií současných pohybů. 
Obě řešení porovnejte.  
 
Dáno: Současné pohyby φ12(t) a x23(t) 
popsané obecnými funkcemi v závislosti na 
čase. 

 
Příklad 10.2 

  

 

 
 

Vyřešte pohyb bodu L jednoduchého 
manipulátoru. K řešení pohybu použijte 
Coriolisův rozklad pohybu 13 = 12 + 23. 
Vypočtěte absolutní rychlost bodu L (v13L), 
Coriolisovo zrychlení bodu L se složkami 
vyjádřenými v souřadnicovém systému 3 
( 3aCorL ), Coriolisovo zrychlení bodu L se 
složkami vyjádřenými v souřadnicovém 
systému 1 ( 1aCorL )  a absolutní zrychlení bodu 
L (a13L ). 
 
Dáno: Současné pohyby φ12(t) a φ23(t) 
popsané obecnými funkcemi v závislosti na 

čase a délky ramen l2 = 2
OO1  a 

l3 = LOOO 22 
3 . 

 
Příklad 10.3 
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Po ramenu spojeném s rovnoměrně rotujícím 
hřídelem 2 se posouvá smýkadlo 3. Relativní rychlost 
smýkadla vzhledem k rameni je konstantní. Vypočítejte 
směr a velikost výsledné rychlosti a výsledného 
zrychlení bodu L smýkadla. 
 

Dáno: ω12 = konst., v23 = konst. ,  , s230 . 
Na obrázku je soustava nakreslena v počáteční poloze, 
kdy t = 0, L = L0 a průmět bodu L0  do půdorysny x, y leží 
na ose x. 
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Program Mresic - řešení rovinných mechanismů maticovou metodou 
 
Počítačová učebna: 
 
 

Příklad 10.4 
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Hnací  excentru  2  pětičlenného  mechanismu  se z nakreslené počáteční polohy otáčí  
konstantní  úhlovou  rychlostí  ω12 .  Maticovou metodou vyřešte pohyb ostatních členů 
mechanismu a také pohyb bodu L během jedné otáčky excentru. 
 

Dáno: OS = 100 mm , r = 130 mm , OA= 650 mm , AB = 850 mm , BD = 300 mm , 

           DC = 200 mm , CL= 100 mm , ω12 = 13 s -1 . 
 

 

 

 
 
 

 


