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Mechanika téles

Na obrizku je jednoduchy manipulator. ktery se pohybuje v tihovém poli a na
ktery plisobi stale svisla hnaci sila F. Manipuldtor ma 1° volnosti. Pomoci
soufadnice ¢ scstavte Lagrangeovymi rovnicemi Il druhu vlastni pohybovou
rovnici tohoto manipulatoru.
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Dano: AS> = S:B—BS:=8:C=r, m, g, ms, ;. F.g=9,8l ms™
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€ Napiste obecny tvar Lagrangeovych rovnic I1. druhu a vyznam symbold \v
v nich pouZitych

Urcete:

[§S]

Sestavte vyraz pro kinetickou energii manipulatoru
3. UrCete zobecnénou silu

4. PopiSte obecny zplisob vypoctu Lagrangeovych rovnic 11. druhu, a pak
sestavie vlastni pohybovou rovnici manipulatoru uzitim Lagrangeovych
rovnic

Vliv pasivnich odporl zanedbejte. R
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Manipulator - reseni
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Mechanika téles N :
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Na obrizku je podivaci mechanismus, ktery se pohybuje v tih({vém poli a na .
ktery pusobi hnaci moment M silové dvojice a sila Fy. Podzivac} nx:chamsnms O
mi 1° volnosti. Pomoci soufadnice ¢ sestavte Lagrangeovymi rovnicemi IL \/\'\
drutm vlastni pohybovou rovnici tohoto mechanismm. L
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Dimo:OS;=S;A=rQ,§BS4=p,S4C=c,CD=d,m;,Im,m3,Im,m4,1454, .VL\ -~
M;,Fs, B, g=981ms" — & 5
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Xt ﬁ. e S\
Utcete: Ews S/ }{:ZK b

@ Napiste obecny tvar Lagrangeovych-rovnic-II-druhu.a viyznam symboki w 17
v nich pouzitych X

2. Sestavte vyraz pro kinetickou energii tohoto mechanismu

3. Urcete zobecnénou silu

4. Popiste obecny zpiisob vipoctu Lagrangeovych rovnic II. drubm, a pak
sestavte vlastni pohybovou rovnici mechanismu uZitim Lagrangeovych
fovnic

Vliv pasivnich odporis zanedbejte.
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USTAV MECHANIKY, BIOMECHANIKY A MECHATRONIKY
Odbar mechamiky a mechatroniky

— zobecnéna sila
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Mechanika téles

Na obrizku je podivaci mechanismus, ktery se pohybuje v tihovém p_oli°a na ktery pisobi
hnaci moment Af; silové dvojice a sila Fy. Podivaci mechanismus ma 1 volnosn_. Pomoc:
soufadnice ¢ sestavte Lagrangeovymi rovnicemi I drubm vlastui pohybovou rovaici tohoto
mechamismm.

Dino: 0S: = S,:A =12, BS+=p, SiC=c,CD=d, m , b, mu, biss,ms, Iss , Mz, Fi,

g=9,81 ms>
UrCete:
@_&_MY___N iite obecny tvar Lagrangeovych rovnic IT. drubn a vyznam symboli v nich pouZitych

2. Sestavte vyraz pro kinetickou energii tohoto mechanismu

3. Urcete zobecnénou silu

4. Popiste obecny zpitsob vypoctu Lagrangeovych rovnic I druhu, a pak sestavte viastni
pehybovou rovnici mechanismmu uztim Lagrangeovych rovnic

Vliv pasivnich odporii zanedbejte.
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Podivaci mechanismus - feSeni
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75 ,79

Mechanika tekutin

Stanovte vysledny silovy G¢inek vody na &tvrtvalcové viko a
stanovte thel, ktery svird s vodorovnym smérem. Viko je

v hloubce h=1,3m, ma polomér R=0,7m a $itku (kol
k ndkresn&) b=1,2m. Hustota vody je 1000kg/m> a #
zrychleni g=9,81m/s” (viz Obr.).

ReSeni:

Fy= pg(h —§)R.b = 1000.9,81(1,3 =

2
F, =pg[hR—ﬂRT]b= 1000,9,81
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5, gt
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ové ]

'7%1,2 =7828,38N

2
{1,3 07— ”"27 ]1,5 = 6182,12N

Na obrazku je podévaci mechanismus. M4 1° volnosti. Pomoci
soufadnice @ sestavte Lagrangeovymi rovnicemi II. druhu vlastni
pohybovou rovnici tohoto mechanismu.

Viechny rozméry a hmotové veli¢iny jsou dany:

h, B, OA = {,BD =d, my, ho, hsz, OS2 = ts, m3, Lxg3, ma, Lusa,

kde Sz, S; a S4 jsou sttedy hmotnosti t&les 2,3a4.

(pokud byste potfebovali dalsi konstantni rozméry, zaved'te si je).
Dale jsou dény sila F'a moment M silové dvojice.

réete:

élf. Napi3te obecny tvar Lagrangeovych rovnic IL. druhu a
vyznam symboli v nich,

2. Sestavte vyraz pro kinetickou energii této mechanické
soustavy,

3. Urdete zobecnénou silu,

4. Popiste obecny zplisob vypodtu Lagrangeovych rovnic a pak
sestavte Lagrangeovy rovnice pro danou mechanickou
soustavu.

rtzdngu =907 =2 SinJ
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E,  —kineticka energie

t —&as
q — zobecnéna soufadnice
q — zobecnéna rychlost
9 — zobecnénd sila
d2.
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Q, = M, —m,gv, cos p—m,gv; cos p—(F, sin f +m,g) v,

V,=t,0,
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V,=2t,0,co5¢

O=M~[(m, +2m, +2m,)g + F,sin B, cos g
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k= (Lo + 4y} +4m,t cos’ p)p

_(_)= (]zo +4myt} +4m,t] cos? ¢)¢i +8m,t? cos o (—sin p) ¢

(120 +4myt} +4m,t} cos ¢)¢—4m4t§ cospsinp@® = M—[(m, +2m, +2m,)g + F, sin B]t, cos ¢

Termomechan

V diagramech je za
teploty ve viech vyznamny¢

[ AT

len porovnavaci obéh spalovaciho pistového motoru. Jsou zndmi tlaky a

odech tohoto obéhu (viz. tabulka). Pracovnim médiem je vzduch

Scanned by CamScanner



»
CiR Ay

B

Mechanika téles
Na obrizku je vackovy mechanismus pohonu palivového &erpadla
spalovaciho motoru, na ktery piisobi hnaci moment M, a zaté#na sila F.

Sestavte jeho vlastni pohybovou rovnici.

- K popisu polohy soustavy zvolte nezavislou soufadnici.
Vyjadfete kinetickou energii jako funkci této souradnice a jejich Casovych

derivaci.

- Vyjadrete zobecnénou silu. P¥itom uvaZujte i vlastni tihy Elent.
Sestavte vlastni pohybovou rovnici vagkového mechanismu uitim Lagrangeovych rovnic druhého

druhu.

- Vliv pasivnich odporti zanedbejte.
Déno: my, ms, La,F,M,,e,r,a,8,g=981 ms?

Vackovy mechanismus - Fefeni
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V= e,

V,= e, cosp
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Typové¢ priklady pro pFijimaci zkou$ky do navazujicich magisterskych studijnich programu
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%, = (I, +mye’ cos’ p)@ + 2m,e? cos g (~sin ¢) ¢
d( 6¢

A=m3e2 cos @ (—sin ¢) ¢*

(Io5 + mye® cos® ) & — my e cos psin @ ¢9° = M, —[(m, + m;)g + F, sin 5|ecos o

Termomechanika

Piiklad 2A:
V diagramech je zakreslen porovnavaci ob&h spalovacnho pistového motoru. Jsou znami tlaky a

teploty ve viech vyz ch bodech tohoto obé a). Pracovmm médiem je vzduch
(=14, g K™"). Jak se tento porovnavaci ob&h nazyva” Uréete mermé-pivedené a odvedene

teplo, mérnou praci obéhu a termickou tiéinnost tohoto ob&hu.
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