Nepotencidlove sily pre LPR a inverzné pouZzitie LPR
29/11/2013

1. Akud pracu vykond motor ak oto¢i rameno okolo horitontdlnej osi z dolnej (stabilnej) polohy do
vodorovnej polohy za ¢as T? Rameno ma moment zotrvacnosti okolo tejto osi I, hmotnost m a
vzdialenost’ t'aZiska od osi otdCania je /. Otacanie je pritom brzdené linedrnym trenim s koeficien-
tom trenia K a motor pocas pohybu roztd¢a ty¢ rovnomerne zrychlene, t.j. (t) = %etz pret € (0,T).
Ako musi zavisiet’ moment sily od ¢asu?

Vysledok: Uhlové zrychlenie najdeme z 71/2 = (1/2)eT?, € = n/T? Pricu ndjdeme z Lagrangeovej rovnice
rovnice
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2. Nijdite tvar zovieobecnej nepotencidlovej sily pre fyzikdlne kyvadlo s diz-
kou [/ v jeho LPR pre stuneii vol'nosti ¢, na ktoré v jej koncovom bode pd- crrrrro
sobi piest. Druhy koniec piesta je uchyteny na mieste vysunutom vodorovne
o vzdialenost’ d od osi otdCania piesta, pretlak v pieste je p a jeho vnutorny
prierez je S.
Vysledok:
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3. N4jdite tvar zovSeobecnenych nepotencidlovych sil pre dvojramenny
manipulétor s rovnobeznymi osami, v ktorom je medzi t'aZiskom pr- l,
vého (71) a druhého (T—I— cf) ramena upevneny hydraulicky piest (Obré- — -
zok). ZovSeobenené sily vyjadrite pomocou uhlov ¢, ¢ a parametrov
manipuldtora. Pre vyjadrenie vel’kosti sily predpokladajte, Ze pracovny
plyn je idedlny, s aktudlnym latkovym mnoZstvom n, teplotou T'. Dizka
ramena s piestom s Uplne vtlaCenym piestom je rxg.
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