APLICATIA 1

Bara cotita din figurd (OC=30 cm., AC=12 cm., BC=24 cm.) se roteste in jurul punctului
fix O Tn planul ei. La momentul de timp t;, segmentul OC
este orizontal (punctul C 1in dreapta lui O), viteza
unghiulara are valoare ®;1=5,44 st si acceleratia
unghiulara g;=3,14 8'2, cu sensurile din figura.

Se cer, la momentul de timp t;:

a) Vitezele punctelor A, B si C;

b) Trasarea distributiilor de viteze pe segmentele
AB 51 OC;

€) Acceleratia punctului B.

REZOLVARE

a) Se vor determina marimile vitezelor punctelor A, B si C. Reprezentarea acestora se va
face in cadrul distributiilor de viteze.

Viteza punctului A:

vy = wy - 0A =544.0,323 = 1,76 M/

0A =./(0C)% + (AC)? = /0,32 + 0,122 = 0,323 m
Viteza punctului B:

Vg = wy - OB = 5,44 - 0,384 = 2,09 M/,

0B = /(0C)? + (AB)? = /0,32 4+ 0,242 = 0,384 m
Viteza punctului C:
ve = w; - 0C =5,44-0,3 = 1,632 M/

b) Se traseaza distributiile de viteze pe segmentele OC si AB.

- se evidentiaza pozitia barei cotite la momentul de timp t; (fig. 1a);
- setraseaza distributia de viteze pe segmentul OC (fig. 1b)
e se reprezintd viteza punctului C (mdrimea este cunoscutd, directia este
perpendiculara pe OC iar sensul este dat de m1);
e se traseaza distributia de viteze pe segmentul OC (segmentul ce are drept
margini varfurile vitezelor punctelor O si C - marcat cu culoare rosie);



se reprezintd vitezele a doua-trei puncte de pe segmentul OC (directiile
acestor viteze sunt perpendiculare pe vectorii de pozitie ai punctelor in raport
cu centrul de rotatie O, cu originea pe segmentul OC si cu varfurile pe
distributia de viteze).
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- se traseaza distributia de viteze pe segmentul AB:

deoarece viteza punctului C este deja reprezentatd iar punctul C apartine
segmentului AB, vom folosi aceastd vitezd pentru trasarea distributiei de
viteze pe segmentul AB; mai este nevoie de reprezentarea vitezei unui punct,
de exemplu viteza punctului A (aceasta are directia perpendiculard pe
segmentul OA si sensul dat de @, - figura 2.a);

se traseaza directia vitezei punctului B (perpendiculara pe OB) — fig. 2.b;

se traseaza segmentul ce contine varfurile vitezelor punctelor A si C si are
marginea la intersectia lui cu directia vitezei punctului B; viteza punctului B
va avea varful in aceasta intersectie (fig. 2.c) iar segmentul rezultat este
distributia de viteze pe segmentul AB;

se reprezinta vitezele a doua-trei puncte de pe segmentul AB (directiile
acestor viteze sunt perpendiculare pe vectorii de pozitie ai punctelor in raport
cu centrul de rotatie O, cu originea pe segmentul AB si cu varfurile pe
distributia de viteze) — fig. 2.d.



Fig. 2

C) Acceleratia punctului B
Acceleratia punctului B se poate scrie:
g = dg, + g,
unde dp_este componenta tangentiala a acceleratiei iar ag, este componenta normald a
acceleratiei.
Marimile acestor componente sunt:

ap, = &+ 0B =3,14-0,384 =121 ™/,

a B,

= w?- 0B = 5,44%-0,384 = 11,36 m/52



Trasarea acestora se face astfel:

- componenta dagp_are directia perpendiculara pe segmentul OB, cu sensul dat de

acceleratia unghiulara (fig. 3a);

- componenta ag, are directia segmentului OB, cu sensul cétre centrul de rotatie O (fig.

3.b)

Marimea acceleratiei punctului B este:

a = | +a2 = 1212+ 11,367 = 11,42 M/

Directia acceleratiei punctului B este data de unghiul ¢, facut de aceasta cu componenta

sa normald. Tangenta acestui unghi este:

ap, & 3,14

tangp = = = 0,106
¥ s, WP 5aa
Acceleratia punctului B este reprezentata in fig. 3.c.
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