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Przyktad 1. Wyznaczy¢ predkosci punktéw A,B,C,D na kole, ktdre toczy si¢ bez poslizgu. Predkos¢ srodka kota
wynosi V,, a jego promien r. Jaka predkos¢ katowa bedzie miato koto?

Ruch postepowy Ruch obrotowy wokoét srodka krazka
B Vo B wr

Wiedzac, ze podczas toczenia bez poslizgu punkt styku S dla kota 1 jezdni musi mie¢ tg sama predkos¢ (predkosé
wzgledna rowna 0). Jako, ze jezdnia si¢ nie porusza, wigc punkt na kole rowniez bedzie miat pr¢dkos¢ Vs=0.

V;=V,-or=0
V, =aor
Metoda superpozycji Metoda chwilowego Srodka obrotu
Jako ztozenie ruchu post. i obrotowego Jako ruch obrotowy wzgledem chwilowego $rod. obr.
VA:W:@O V, = 0[SA| = wv/2r =2V,
Vo =V +ar =2, V, = 0[SB|= w2r =2V,

V, = Nonr(a)r)z =\/§Vo V, =a)‘§‘=w\/§r=ﬁvo



Przyktad 2.

Na krazek 0 zadanym promieniu R natozono w punkcie A na jego obwodzie takie wiezy, ze kierunek wektora
predkosci Va jest zawsze pionowy. Zaktadajac, ze predkos¢ Va=V oraz dany jest kat a, oblicz predko$¢ punktu
styku krazka z powierzchnig rowni S, predkos¢ srodka krazka O oraz chwilowg predkos¢ obrotowa .

VOA— .VO = W= -VO
sin(a) rsin(a)
Vy =
tg(a)
7\ . \/0
Vs _Vo +Vs V& = or
Vs =V, +VSO
Vg = Vo _V° = _V° (1+cosa)
fga Sina Sina
1+cos
v, =y, 1*c0sa)
sina
Przyklad 3.

Okresli¢ ruch jakim poruszaja si¢ bryly w przedstawionym ukladzie i wyznaczy¢ ich predkosci, wiedzac ze
predkos¢ linki w punkcie A wynosi Va.



V; =V, => ol =V,
Ve =ar => V. =V,
Vo =V => Vo =V,
S - chwilowy $rodek predkosci
V
V,=w,2R => w, =—=
D ) 2= 5R
Vo=00,R => V, = \%

Przyktad 4. Krazek o promieniu r toczy si¢ bez poslizgu po rowni z predkoscia Vo. Wyznacz predkosé¢ katowa
preta zamocowanego przegubowo do podtoza oraz opartego na krazku w chwili gdy pret z réwnia tworzyt kat o

ruch obrotowy /

ruch obrotowy /

ruch ptaski

ruch plaski



X =r?+r?-2r’cos(7-a)
X2 =2r>+2rcosa

x =~/2rJ(1+cosa) = V/ar, /(Zcos2 (a/2))=2rcos(a/2)

V, =wx=2V,cos(a/2)
@ =V,r

OA — r(1+_cos a)
sina

\/_gszsin(ﬂ)szsin(%j

VS V,sin(al/2)sina  V,sin(a/2)sina
WDy = 7— = =
0 ‘OA‘ r(l+cosa) 2rcos’ (o /2)

A i 2
0, = A25|n (a/2)cos(a/2):V sin®(a/2)

2r *reos(al2)

@, = Mo gin? (al2)

Zadanie 1. Znalez¢ predkos¢ punktu B i1 C korzystajac z metody chwilowego $rodka predkosci oraz
zasady superpozycji. Dtugo$¢ preta wynosi |, a punkt C znajduje si¢ w jego srodku cigzkosci.




Zadanie 2. Znalez¢ predkos¢ srodka krazka (punkt D) jezeli znana jest predkos¢ katowa preta AB.
Krazek toczy si¢ bez poslizgu.
B

E
Zadanie 3. Znalez¢ predkos$¢ punktu B w potozeniu jak na rysunku, jezeli znana jest predkos¢ katowa
preta OA oraz parametry geometryczne uktadu.
|

@, = const




Zadanie 4. Znalez¢ predkosci punktow B,C,D,F,G oraz predkosci katowe cztonéw AB, BD, ED 1 CG w
potozeniu jak na rysunku. Znana jest predkos¢ katowa preta AB oraz parametry geometryczne uktadu.
Przyja¢ ze: AB=ED, BC=CD.
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Zadanie
Udowodni¢, ze ciato I wykonuje ruch postepowy; wyznaczy¢ predkos¢ i przyspieszenie punktu C.
Dane:

o(t) =at, ,r,|AB| =1

Skoro lina jest przewleczona przez krazek I, ktory jest nieruchomy i nie §lizga si¢ po nim, to oznacza, ze
predkos$¢ styczna liny V. =V, =0

W takim wypadku réwniez, predkos¢ katowa krazka Il @,, musi by¢ rowna 0 poniewaz:

Ve =V, =0
B w, =0
Ve =0, r=0
gdzie: V¢ — predko$é¢ punktu E wzgledem punktu B ($rodka krazka).
Z zasady super pozycji:
Ve =V, +V? gdzie V2 =0

E~ VD :\7c :\73
Predkos$¢ punktu B wynika z obrotu preta AB, a wigc:
V=l
czyli

Ve =



