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Kinematika posuvného a rotacniho pohybu télesa

Laboratof:

Priklad 4.1

Priklad 4.2

V pocatecni poloze je rameno jefabu
vodorovné. Ddle se otaci prostrednictvim
lana navijeného konstantni dhlovou
rychlosti w; na buben o polomérur.
Velikost poloméru prevadéci kladky
v bodé B zanedbejte. Uréete zavislosti uhlu
pootoceni ¢ =¢(t) a uhlové rychlosti
w =w(t) ramene  jefdbu na case.

Dano: BO=h=4 m, AO=/=5 m,
r=0,2 m,w;=5 s,
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VysSetfete trajektorii a zavislosti rychlosti a
zrychleni bodu L plosiny paralelogramu na case.
Bod A se pohybuje se stidlym tecnym
zrychlenim ay;.

Déno:/ = 0,6 m, A0, =BO, =r=0,4m,
1=0,4m, h=0,08m,vs=0,5 ms™",
aar=10 ms 2. Po&ateéni podminky:
t=0, AEAQ,VA=VAQ.
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Téleso je rotacné ulozeno v bodé O. Urcete
rychlost v a zrychleni aa pro ¢ = 60°.

Dano: a=ag cos ¢, ag =50 s'z,
AO=1=600 mm. Pocatecni podminky:

t=0,A=Ag, Vap=0ms .



Pocitacova ucebna:

Priklad 4.4

Kinematika télesa

Manipuldtor se pohybuje z nakreslené
pocatecni polohy, uréené souradnicemi
f=03Rad, s =01 maé =015 Rad .
Vypoctéte pohyb bodli A , B a L béhem
jedné otdcky télesa 2 a vycislete polohu
bodi A, BalL atéles 2 a 4 v poloviné
celkového ¢asu pohybu.

Dano:r=1,0m,b=02m,c=19m,
d=03m,/=0,6m, y=0,3 Rad a dale
konstantni rychlosti wy,=8s",

Va3 = 1,8 I'T’IS_1 ad W3g = 22 S_1 .



