D:\Milada\

EL DYNI 03¢ _m

EL_Dyn I_03c_m.mcd

Rameno se otaci rovnomérné, konstantnimi otackami n tak, ze v ¢ase t = 0 zaujima vodorovnou
polohu. Po rameni se rovnomérnym pohybem s konstantni rychlosti ¢ pohybuje jezdec naznacenym
smérem. Jeho okamzita poloha je dana soufadnicemi ¢ a r. Po¢ate¢ni poloha je :

t=0,¢=0¢0=0,
Ucete

A) za jakou dobu t1 se rameno oto¢i do polohy dané hodnotou uhlu ¢ = ¢1. Urcete polohu jezdce v
tomto okamziku ( t.j. jeho soufadnice rl a ¢1, ale téz x1, y1).
B ) Urcete celkovou rychlost ¢l a celkové zrychleni al jezdce v daném okamziku. Rozméry jezdce

jsou zanedbatelné

B ) Urceni celkové rychlosti ve a celkového zrychleni
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ac jezdce

Souradnice polohy jezdce ve sméru osy X 1Y jsou

funkci asu.

o(t) = -t () =

Souradnice polohy

X(t) = (ro + c~t)~cos(¢)

Y(t) = (ro + c-t)-sin(0)

X(t) = (ro + c~t)~cos(w~t)

vx(t) = c~cos(co~t) — (ro + c~t)sin((o-t)~w

ax(t) = —2~c~sin(w-t)~0) — (ro + c-t)~cos(co~t)-0)2

Y(t) = (o0 + c-t)-sin(0)

vy(t) = c~sin((o-t) + (ro + c~t)-cos(0)~t)-0)

ay(t) = 2~c-cos(0)~t)-0) — (ro + c~t)~sin(0)~t)-0)2

Celkova rychlost vc

Vypocet hodnot v ¢ase t = t1

Xtl := (ro + c~t1)~cos(w-t1)

vxtl = c~cos((o-t1) — (ro + c~t1)sin(co~t1)~0)

axtl = —2~c~sin((o-t1)~(o — (ro + c~t1)~cos(0)~t1)-0)2

Ytl := (ro + c~t1)~sin(0)~tl)

vytl := c~sin(0)~t1) + (ro + c-tl)-cos(omtl)m

aytl == 2~c~cos(w~t1)~0) — (ro + c~t1)~sin(0)~tl)-(o2
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ve(t) = \/ VX(‘[)2 + Vy(t)2

o + c-t
Rychlost Zrychleni
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Rychlost vX ve sméru osy X

Zrychleni ax ve sméru osy X

Rychlost V¥ ve sméru osy Y

Zrychleni av ve sméru osy Y

ac(t) = ax(t)” + ay(t)°

Zrychleni celkové ac
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