Przyklad 3.6. Wyznaczanie predkosci i przySpieszenia z wykorzystaniem
twierdzenia o ruchu zlozonym

ROZWIAZANIE

Tarcza 1 ukladu przedstawionego na
rysunku 6.A obraca si¢ ze stala
predkoscia katowa @; = @,.

Znalez¢ predko$¢ 1 przyspieszenie
podpory przesuwnej B.

Zadanie rozwiazemy wykorzystujac twierdzenie o predkosciach i przy$pieszeniach
w ruchu ztozonym. Uktad ruchomy XY zwiazemy z tarcza 1, tym samym ruch unoszenia
bedzie opisany przez obrét tarczy 1 wokot podpory A (rys. 6.Ba). Ruchem wzglednym bedzie
ruch tarczy 2 wzgledem tarczy 1. Polaczenie teleskopowe obu tarcz dopuszcza jedynie ich
wzajemne przesunigcie w kierunku wyznaczanym w kazdej chwili osig tarczy 1, tym samym
ruch tarczy 2 w ukladzie ruchomym XY jest ruchem postgpowym (rys. 6.Ba).

1. Obliczenie predkosci

Warunki podparcia tarczy 2 determinuja kierunek predkosci bezwzglednej punktu B
(rys. 6.Bb). Wykorzystujac dla tego punktu twierdzenie o predkosciach w ruchu ztozonym

mamy:
I7Bb — VBM +I7Bw

: u _ —<u -
gdzie V' =" xr,

czyli Vi =w"|4B|=V5w,1.
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rys. 6.B

Roéwnanie (*) zawiera 2 niewiadome - wartosci ¥, , V,'. Rzutujac wektory w réwnaniu (*)

na o$ x prostopadta do wektora ¥’ oraz 0§ y (rys. 6.Bb) otrzymujemy uktad

{ 0=-Vygsina—Vy cos45°

Vi =—VYcosa—Vy cos45°

z rozwiazania ktorego uzyskujemy V) =w [ oraz V,' = —\/Ea)nl :

Wyznaczona predkos¢ w ruchu wzglednym potrzebna bgdzie do obliczenia przys$pieszenia
Coriolisa.

2. Obliczenie przyspieszenia

Rozumowanie analogiczne do przeprowadzonego przy obliczaniu predkosci prowadzi do
przedstawienia przys$pieszenia bezwzglednego punktu B w postaci sumy:

- przys$pieszenia unoszenia
- przys$pieszenia wzglednego
- przyspieszenia Coriolisa.

Przy$pieszenie unoszenia punktu B, to przyspieszenie jakie uzyskatby punkt B sztywno
zwigzany z tarcza 1 ( z ukladem XY) obracajaca si¢ wokot podpory A. Pozwala to na
przedstawienie tego przyspieszenia w postaci sumy przyspieszenia normalnego i stycznego
w ruchu obrotowym punktu B woko6t punktu A:

ay,=d, +a,
Przys$pieszenie wzgledne jest przys$pieszeniem punktu B w ruchu postgpowym
prostoliniowym tarczy 2 wzgledem tarczy 1. Ma ono zatem ten sam kierunek co predkosé
wzgledna .

Przyspieszenie Coriolisa z definicji wynosi a,;” =2a'% xV," .




Przyspieszenie bezwzgledne punktu B wynosi
a,=ay +a, +a, +a.”, (**)
gdzie

ay = (a)”)2|AB| = \/Ea)jl ,

ay =0, poniewaz &' =g, =0,

al" = 20"V, sin90° = 272’1 .

Na rysunku 6.Ca przedstawiony jest sposéb wyznaczenia kierunkow wektorow opisujacych
bezwzgledne przyspieszenie punktu B (na rysunku uwzgledniono rzeczywisty zwrot wektora

V5" wyznaczony w punkciel). Rysunek 6.Cb ilustruje rownanie (**).
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rys. 6. C
Rzutujac wektory w rownaniu (**) na o$ prostopadla do wektora @, (0$ X na rysunku 6.Cb)
otrzymujemy
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astad przyspieszenie podpory B: a) = >/, ze zwrotem zalozonym na rysunku 6.Cb.



