Pontkinematika — pont mozgésa korpalyan

Forgattyls-dugattyls mechanizmus 1. rész

1.

t = 0 [sec] idpillanatban:

#(t =0)=¢, =110 = 192[rad]
wlt =0) = w, = -40[rad/s]
¢ =5[rad/s]

;=15 [sec] idpillanatban:

(2N / - (p]

¢(t)=£ﬂ2i+a)o ad+ g,
#(t, =15)=¢, =5 91%2 - 4015+1192= -3558[rad]
¢, = —3558[rad] = —566 27 = -5[277—- 066277

Az 5[2n([rad] 5 egész korbefordulast jelent, ezzel

¢, = —066277 = 4147[rad] = —237,6° =1224°

a)(t):eEﬂ+a)o

wt, =15) = w, =5015-40=235[rad/s]




A forgasiranyvaltas pillanataban a szogsebessérgzér

t

0=50"-40=t"=8[sec]
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")=5 5%2 — 4008+ 192 = 158[rad]
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\ \ TN / ¢j = -158[rad]= -2516[2/7=
\\ | /\Q/ f—

= —0162/7 O-1[rad] = -57,3° = 3027°

A tD[tl,tz] intervallumban a széggyorsulas értéke zérus:

¢(t) =, [(t _tl) + ¢1
#(t, = 20)= ¢, = 35(5-3558=13942[rad]
¢, = 221927 = 019277 = 12[rad] = 68,2°

Megjegyzésa sz0ghelyzet meghatarozasahat, & 214[rad]=1224° kezdeti feltétel is
felhasznalhat6, azaz

¢, =355+ 214=17714 [rad] = 28[2/7+ 019[2/7 = 682° ugyanaz.
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t, | L /122,4“
_ ’@\j”’ﬁf\\:}*\ P A t;-beli helyzethez képest
/A NN Ag = w(ft, —t,) = 3505 =175[rad] fordult
[ / / \f l \ X el, 179[rad]= 27,8527 =27[2n+0,85[27,
Vo I vagyis_27 egész fordulatot tett Mme@s $
\ \\ y / kozott a forgattyd, az 6ramutat6 jarasaval
\ - ellentétes irAnyban forogva.
N S 27 fordulat +
— 0,85%27 rad




t, = 20 [sec] idpillanatban:
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A cosinus-tétel segitségével:

12, =12, + X2 - 2[1,, X, [€0s1118°

lne | 0=x2 +01857%, — 05775
OA

X = X, =-0858
111.8'
X5, = 0,673

A negativ megoldas nem értelmezett, mert a coditeben axg tavolsagot jelent,
azaz

Xg = 0,67 [m]

4,

Ivkoordinata-id fiiggvény:

tQ [t0 ,tl] = [0,15] sec:
2
S(t) = 1o, B(t) =104 EEg % +w, I+ ¢0J masodfoku parabola
s(t) = 0,62502 - 101 + 048[m]

jellegzetes értékek:
s(t, = 0) = 048[m]

slt” = 8)=-3952[m]
s(t, =15) = -889[m]

t0 [tl,tz] = [15,20] sec.

S(t) = 1o @B(t) = 1o Heo, dt —t,) + @, ) lineéris fuggvény
s(t) = 875t —15)- 889[m]



jellegzetes értékek:
s(t, =15) = -889[m]
s(t, = 20) = 3486[m]

Palyasebesséqgéddiggvény:

tQ [t0 ,tl] = [0,15] sec:
Vo (t)=1oa t) =1, e @+ ) = % linearis fliggvény
v, (t)= 1250 -10[m /]

jellegzetes értékek:
v, (t, =0)=-10[m/s]

Va (tD = 8): 0[m/s]
v, (t, =15) = 875[m /5]

tO[t,.t,] =[15,20] sec:
v, (t) = 1o, [, = konstans= 875[m /s]

Palyaqgyorsulas-iifiggvény:

tQ [t0 ,tl] = [0,15] sec:

a, (t) =10, (& = 125[m /s’ ] konstans= dv(;\t(t)

tO[t,,t,] =[15,20]sec
a, (t)=0

Normadlis gyorsulas-idfliggvény:

tO[t,.t,] =[015]sec:

2 2
a, (t)= Ay - (1250 -10F _ 625012 —1000 + 400[m / s?]

lon 025

jellegzetes értékek:
a, (t, =0)=400[m/s’]

a, (" =8)=0[m/s?]
a, (t, =15)=30625[m/s’]

tO[t,,t,] =[15,20]sec
vi(t) _ 875’
I, 025

a, (t)= =30625[m / s*] konstans
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5.

t; = 15 [sec]:
W
A ;_/ﬁ @, =1224° |
£ w, = 35[rad/s] = 2
7 W dt
/ \\‘———H\\Sﬁ 2
! o\ - £=5[rad/s’] = ddtfl
2 VA \ a, \
t Y
n
természetes koordinata-rendszer egységvektorai:
) -sin
—-sing, cosp,
|5 (€O
oA = A : =—lon L&,
loa 3ing,
=l [8in -0,8443
VA = r.OA = | OAE: ¢l W1 = IOA Wl IE’( = 8’75 _
on [€OSP, [§, 0,5358
-7,388
V, = [m/s] DDKR - ben
-4,688

v, = 875, [m/s] természeskR - ben

- IOA E5in¢1 Wf + IOA E3OS¢1 Wl
-Cco -sin
=loa WEEE S¢1:|+IOA WlEE ¢l}:aﬁh (e, +a, [&

- :[—IOA [Cosp; 7 1o, Bing, Eﬂ _

-sing, — oSy,
0,5358 -0,8443 16304 )
a, =30625 + 125 = [m/s”] DDKR - ben
-0,8443 -05358| |-25925

a, =306250@, + 125[&, [m/s’] természesKR - ben
Célszeti Iéptékek az abrazolashoz:
Hosszlépték: lcm~0,1[m]

Sebességlépték: lcm~2[m/sg]
Gyorsulaslépték:  1cm ~100[m7s



