Задания по теоретической механике для студентов-заочников агроинженерного факультета и факультета энергетики и электрификации.

Раздел «Динамика»
На основании заданий выполняется контрольная работа №2, содержащая две задачи. Студент во всех задачах выбирает номер рисунка по предпоследней цифре шифра, а номер условия в таблице – по последней.

Задача 1.
Для механизма, изображенного на рисунке, определить угловую скорость кривошипа ОА в положении 
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, определяемом углом 
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. В начальном положении кривошип имеет угловую скорость 
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соответственно. Длины звеньев равны 
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 Задача на применение теоремы об изменении кинетической энергии механической системы.

При решении задачи механизм изобразить на чертеже в начальном и текущем положениях, построение выполнить в масштабе, указать значение масштабного коэффициента длины 
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Примечание: при определении работ внешних сил необходимые расстояния определять графически, изобразив их на чертеже, считать центр тяжести ползуна 3 расположенным в точке В; при вычислении моментов инерции тел кривошип ОА, шатун АВ, коромысло 
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 считать однородными тонкими стержнями; при определении  необходимых для вычисления кинетической энергии скоростей воспользоваться графоаналитическим способом, изобразив на чертеже положение мгновенного центра скоростей шатуна 2, необходимые расстояния определить графически.

Условия к задаче 1

	№ условия
	0
	1
	2
	3
	4
	5
	6
	7
	8
	9
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, град
	30
	45
	60
	120
	135
	150
	210
	225
	240
	300

	М, Нм
	8
	10
	12
	14
	16
	14
	12
	10
	12
	14


Рисунки к задаче 1
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Задача 2.

Механизм состоит из ступенчатых колес 1-3, находящихся в зацеплении, зубчатой рейки 4 и груза 5, привязанного к концу нити, намотанной на одно из колес. Радиусы ступеней колес равны соответственно: у колеса 1 - 
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. На зубчатую рейку начинает действовать сила F, направленная вертикально вверх. Определить зависимость от времени окружных сил, действующих в зацеплении колес и рейки и закон движения груза, считая, что движение начинается из состояния покоя. 

При расчетах массы  тел считать равными 
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 cоответственно, радиусы инерции колес равны 
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Задача на применение принципа Даламбера.

Условия к задаче 2
	Номер условия
	F, H

	0
	32g(3t-
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	38g(1-5t+2
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	3
	32g(1+0,2t)

	4
	56g(1-0,2
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	38g(1-0,1t)
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	32gCos(
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	7
	38g(1-sin(
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	8
	38g

	9
	23g


Рисунки к задаче 2
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