DYNAMIKA — cvicenia Dynamika SHB ev.3

Priklad: Po drsnej naklonenej rovine sa z pokoja pohybuje bremeno m; lanom prevleCenym cez kladky je spojené
s bremenami m; a m, . Urtte rychlost bremena m; po prejdeni dréhy x. Ostatné pasivne odpory zanedbajte.
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DYNAMIKA — cvicenia Dynamika SHB cv.3

Priklad: Cez kladku s polomerom r je prevleéené lano, na ktorom je zavesend plosina (3). Na nej stoji ¢lovek (1). Plo3ina
s ¢lovekom je vyvazena protizavaiim (2). Uréte vyslednu rychlost ¢loveka a protizavazia, ak ¢lovek zaéne 3plhat po lane ku

kladke rychlostou ¥, . Pasivne odpory, hmotnost lana a kladky zanedbajte.
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DYNAMIKA - cvicenia Dynamika SHB cv.3

Priklad: Na zvislej ty¢i je umiestneni postvac A a doska B. Na dosku, ktor4 je v kfude poloZend na pruzine
dopada posuvac z vysky A. Urcte rychlost postvada a dosky ihned po néraze, stratu energie v percentach,
impulz sily pri dopade postivaca na dosku a maximalnu vychylku dosky po naraze.
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DYNAMIKA — cvicenia Dynamika telesa cv.d

Priklad: Vypocitajte momenty zotrvacnosti homogénneho hranola hmotnosti m k pociatku 0 siradnicového
systému, k rovine y'z' a k osiam x, y, z prechadzajucich taziskom.

’ dm

D: m[kg], a,b,c[m] Y

Hi 1,101,011,

yz?

1) Momenty zotrvacnosti k osiam

1=y +2*)dm g /

dm = pdV = pdxdydz

p="="
V. 8abc

1,=][]ply* +2* )axdydz

xXyz
I =[[]ply* +z* Mxdydz =J[f == (4+¥ )e = ‘ i pote =y
[ L oA 5 S =
7 -
.
Pozndmka: pomocou Steinerovej vety:
2) Momenty zotrvacnosti k rovindm
Ealg o ¥ A {/ ) 5 oo oy ) D b e
A | - &
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3) Polarny moment zotrvacnosti

I=1,-1_ - I, =1 +I_=2p"+c* +2a* =2 (a? +b% +¢?)
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DYNAMIKA — cvicenia
4.2. Posuvny pohyb telesa

Dynamika telesa

cv.5

Priklad: Vozidlo hmotnosti m sa za¢ne pohybovat z pokoja smerom nahor naklonenou rovinou. Vypocitajte
maximalne mozné zrychlenie vozidla ak je pohdfana a) predna naprava, b) zadna naprava a c) st pohdanané

obe napravy.

D: m =1400kg
£=10°
a=1,2m
b=1,3m
h=0,4m

£=08 Fs=0

H: F,,a,

a) Hnand predna naprava

X: ma =F, -Gsinf3 (1)
y: 0=N,+N, —-Gcos (2) ->N,
M.: O=Fh+N,a-Nb (3)
F=fN, @
N :bmgcos,B :1,3*1400*9,81*c0s10° —6235.1N

A a+b+ fh 1,2 +1,3 +0,8*0,4
N, =mgcos B—N, =1400%9,81%cos10°—6235,1 =7290,3 N

F,=f N, =0,8%6235,1N =4988,1N

-9,81sin10° =1,86ms™

F, . 49881
a. =———92S8In =
2= 8B =T

c) Hnané obe napravy

b) Hhana zadnda naprava

X: ma, =F, -Gsin [ (1)
y: O0=N,+N, -Gcos 3 (2)
M.: O=Fh+N,a-Npb (3)
Fy =f Ny (4)
g =%=...=7445,1N

N,=mgcos f—N, =... =6080 N

F,=fN, =..=5956,1N

a =

X

—ﬂ—g sin B =...=2,55ms™
m

_mgcosB(b=fh) _

X: ma, =F,+F, -Gsin8 (1) N, ..=530L,9N
a+b
y: 0=N,+N, -Gcosf3 (2) N,=mgcosB—N, =... =8223,5N
M.: O=Fh+Fh+N,a-N,b (3) F,=fN,=..=4241,5N
F,=fN, (4) F,=fN,=..=6578,8N
+
F,=fN, (5) a, = FAmFB —-gsin B =... =6,025ms™

Pozn.:

odvalovat sa po povrchu vozovky bez smykania.

F,a F, su tangencidlne reakcie = trakéné sily. Maximadlne zrychlenie je dané trakciou telies = schopnost kolies



DYNAMIKA — cvicenia Dynamika telesa

cv.5

Priklad: Ty¢ AB hmotnosti m je dvihana z pokoja pomocou rovnobezZnych prutov zanedbatelnej hmotnosti.
Spodny prut sa otaca okolo bodu E vplyvom momentu M. Urcte uhlové zrychlenie a ako funkciu uhla

pootocenia ¢ a silu v prute BD v okamihu kedy ¢ = 30°

D: m=150kg
B
r=15m [ =0,6m L~ y
T ¥
M =5kNm 4
D m—1_
¢ =30° 7 A !
—
ZP: t,=0:w =0;¢ =0 M 0
H: a@); B BT |78
t: ma, = A —Gcos@;  a, =ra (1)
n: ma, =A +Gsing+B; a, =r&’ (2)
M.: 0=Bcosgl—A, cosg2l —A sing?2l (3)

Z(2): A =mras =B —mgsin ¢

Z(3): B=2A +24 SL’;Z =2(A, +A, tan §)

C

Z(1): mra = A —mgcos¢

3333,3 9,81
150*L5 1,5

g=A _8
mr r

cos@ =

T wdw:T(M,Sl ~6,54cos P)d ¢

=0 0

_adw

_—

de
& =29,62¢~13,08sin ¢

B =2mras —=2B —2mgsin ¢ +2A tan ¢
2 .
B =§(mrc:.)2 —mgsin ¢ +A tan ¢)
¢, =30°=0,5236rad :
& =29,62%0,5236 ~13,085in30° =8,969rads™)’

a, =14,81-6,54¢c0s30° =9,146rad / s°

a,
\| B
! @w P
a, A
21 P ARYSN | 2
. ARG
A \
n A \
t

DM, =0: M—-Ar=0

A -M 500 =3333,3N

r )

cos¢ =14,81 —6,54 cos¢

B :g(mra)2 —mgsin @ +A tan ¢1) =2137,8N



DYNAMIKA — cvicenia Dynamika telesa cv.5
Alternativne rieSenie: pomocou zotrvacnych sil

a,
\ B -ma,=F =-mro’ >M, =0: Bcos¢(21+l) —ma, cos@2l —ma, sing2l =0
>4

a, BBlcos¢—2mrl(a)2 cos¢—a’sin¢) =0

n -ma=F=-mra 5
-A r Bzgmr(a)2 + atan ¢)

B :§*150*1,5*(8,969 +9,146* tan 30°) =2137,4 N

sin x 1
Pozn.: tan x = =

cCosx cotx




DYNAMIKA — cvicenia Dynamika telesa cv.5

Priklad: The bar rigidly attached to the massless shaft rotates in the fluid with a constant speed. The shaft is
driven by an electric motor. Determine the angular velocity of the shaft after one revolution from the instatnt
when the motor turns off. Resistance of fluid is expressed by the moment M .

D: n, =900t. min"'
1=0,75m
m=4kg
M, 3w
40
H g
IzazzMiz
1,
—ml"a=-M,
3
a=-M._ __ 9“’22 =D =014
1 ., 40ml*  40%4%0,75
ml
3
D 61 L 00dhd =l
d¢
2T o k
~0.1f dg = [ Ldw: =2 27090 3 ad /5
0 o W 60 60
—0,2m=mn4
)

@ = e =377 =1,6 rmradls



DYNAMIKA — cvicenia Dynamika telesa cv.5
Priklad: Kyvadlo hmotnosti m s polomerom zotrvaénosti r, sa otaca okolo kibu O. Uréte vyslednt reakciu
v mieste uchytenia kyvadla ked @ =60°. Trenie v loZisku zanedbajte.

D: m=17,5kg

r =250mm

r, =295 mm

4, =60°

ZP:t, =0;, =0; ¢ =0
H: o0
RIESENIE:

I, :mrg2 =7,5%0,295" =0,6527kgm’
t:ma,=-0, +Gcos¢, a, =ra — O, =Gcos¢ —-mmx
n:ma, =-0, -Gsing; a, =rer¥ - O, =-Gsin@ -mre’

M,: I,a=Gcosgr

ES *
a= mgrcos¢ :7’5 9’81 0’25 COS¢ :28,18COS¢ [rad/82]

I, 0,6527
w 4
a="YD_ 28 18cosp - [wdw=28.18]cos gdg
d¢ 0 0
' =56,36sin ¢
b=¢ =60°:

a, =28,18cos@, =28,18cos60° =14,09 rad / s*
f =56,36c0s @ =56,36c0s60° =48,81rad / s
O, =mgcos¢, —mra, =... =10,37N

0, =-mgsing, —mra) =...=-155,24N

0=0*+0? =..=115,6N



