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Zrpalefsé réwnanie ruchu ciqlaru D 0 magie m;
k2edu eigaréw D 1 3 o masach :B (minn:g 2 2, odtoszge ich
ruch do cad Ox, Poozgtek uklialu E: yieé w po ozeniu Epoozynku clgiery
D lub odpoviednio ukisdu cigiaréw D 1 B (p:-:,f :tltgu:m ugigciu sprosyn)
Pret laczacy oleiary uweial za cleweski L nisodkszbaicalny.

Cigtar D (o = 2 kg) Jest mn"mmn:r do belki AB podwieszome] na d wheh
jedpnakowych, rouuuleglth spreéynach © sstywnofcl o = I /em kaldde. Puskt

samocowanla ciedaru D nanidu.ji ale w jednakowyck odlegtoéciech od uﬂi
spretyn, W pawpeJ chwili docdigzaxru D :ontndu pedwieszsony cicdar & (

= 1kg). 6r ruchu ukladu dwiol viedardw jest proporcjonaloy do prgdko i
BRe 12 v (w N), pray coys v jest predkoScigq wyraicoy w u/s.
Mase belli AR ! masg czpéol tlumikam praymocouwanegn do belki poaingé.
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znalez¢ réwnanie ruchu ciezaru D.
mD=2kg, ¢=3/N/cm, mE=1kg , R=12 v N,
gdzie v predkosc wyrazona w m/s.

Cezar E jest w pewnej chwili doczepiny do
ciezaruD
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Ekwiwalentna stata uktadu sprezyn

sz C+C=2C ::2:3:6'(#”

rownaie ruchu uktadu mas DE
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rozwigzujemy rownanie charakterystyczne
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11 rozwiazanie analityczne
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ks) wiszgoego bne spreZyole o sabywnosci ¢ »
= 4 Nfewm podwieszono cigiar (rg = 2,4 ¥g). Punkt l'(gﬁrny koulec spry.

Do oledsru D ('D = 1,6
tyny) 38cZyNAR wykonyweé ruch wedllug prawe L = 2s8in 5t (wom) (ob
skierpwana ju:t pl;nurn w.dbél). - - I S

U Poloienle poczgtTowe punkiu Ca © X powiada arednlemu po-
lnhﬂtu bupkiu B (E= !‘JL’!:E;q
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Mp=16ky  Me=24.5S

C ré/%m g=2um St
(MDfME)i. =2&1

M= Mp M= 1 +24 =4k
mx = —P

& =M sita ciezkosci

P; C‘?’()( "'J[f-rprE ... f} sila sprezystosci
statyczna deformacja sprezyny
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Rownanie dynamiki
mx = ma -C/x+;frpﬂ,__"f)
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Wariaoty 6 - 10 (rys. 71)

Zoslesd réwoeole ruchu cledaru D o mesie ® po slnd‘l:iaauptunuﬁni.
tworzgce] z posiomen kabt «o . Zaklada sig, £e od chwill styku clgioru g3,
spredyre lub podczas delszego runlm clie2ar nie oddzieln uit od :g:;qtn.
Euch cigtaru odniedé do nai xs jouiaec za pupnkt poczgbtlkowy poioienis
cigiaru w stanie mpoczyniu (pray lh yezoyn ugigeiu np..qt:rnj.

Yariant 6
konujge ruch bez predkgéel poocugtkowe] po plasscayinie wachylons
do p?ﬂuu pod kgbem « = 503. clgtéar D (m = 4 kgg z pdlugzoéut s =0,10p
uderze o nieodksztaicone polsozone -lr-;uw spretyny o nt.-:wu ciach ey =
= 4B F/ow 1 o¢p = 24 ¥/ow.
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K=" S=0fm  Mpy=hy Cr=988 G=24H
(7 B cM

ekwiwalentna sprezyna

_ G Ca _ 4824 _ H
C= (Ci+C)  _(48+24) e

: \ Predkosc uderzenia w sprezyne wynika z réwani dynamiki
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Ruch do momentu uderzenia

Rozwigzanie:
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Ruch od momentu uderzenia (wspaolny)
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1500 Statyczna deformacja sprezyny
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