Mekanismien suunnittelu (Kon-16.142)

Tentti 14.5.2008
Tehtiivipaperi tulee palauttaa tentin paittecksi

Tehtiivi 1 (4 pistettd)
Suunnittele 3D-avaruudessa toimiva nivelnelikulmio. Merkitse kuvaan sanallisesti
nivelten tyypit ja osoita laskelman avulla. etd nivelnelikulmio tdytiad aidon mekanismin

vaatimukset.
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Tehtiva 2 (6 pistettd)
l
Viereisessd kuvassa on hahmoteltuna keskipakosiitimen 1 _
toinen puolikas. Massa m on varren 12 pifissd ja varret 11 ja ! a
12 on liitetty javkasti toisiinsa ja nilden viilissd on suora : " i 0
kulma. Varret on niveldity sarananivelells a siftimen "
runkoon. Varren 11 pii on kiinnitetty jousella runkoon. -
' Lm
S#idin pydrii vakiokulmanopeudella. Mill3 valilla ! : :
py&rintinopeus voi vaihdella ilman, ettd massa kiertyisi L -
nivelen suhteen. kun nivelessd a vaikuttaa kitkamomentri :
ﬂ,DE WNm? .'
i
Jousi on vedon alaisena ja sen jousivoima x-akselin :
suuntainen ja suuruudeltaan 20 N; 11 = 20 mm; 12 = 40 i v
mm; m = 70 g, muut osat ovat massattomia: massan ! -
painopisteen etfisyys pybrintdakselista, r = 60 mm ja ! L
kulma p = 45 °. Tilanteessa huomioidaan painovoima. Q
i3]
Tehtivi 3 (6 pisternia)
Laske kuvan mekanismin osan i
kulmanopeus ja kulmakiihtyvyys
kuvan asennossa. Osan
a kulmanopeus on 3 rad's ja osan ¢
kulmakiihtyvyys 1 rad/s",
molemmat myStapdiviin.
Osien pitundet:
a=3cm
c=2cm
d=7cm
i=3cm
Kulma osien h ja i vililld on 135°
E‘:fa ":]1 (max 8 pisterid)
yas ikein tai Virin (¢ /p. vagrs v .
(% | Vaittims P rd vastaus -Ip. )
I | Nokka-akselin kriittisella pvse | O] v]
A ' virintin - : ,
pybnintinopeutta, jolla knr}:t akti ':'P"'_”‘dff !fi llﬂrkelleta?n suurinta -
>t t nokka-akselin ja seuras liliz I ]
= | Pydrien sanotaan aurazvan, kun niiden tak 120 v2 118 menetetiisn ‘
lithempani Kuin etureunat areunat (ajosuuntaan nihden) ovat f
_% Sffuva ei kanrfa [f{ikkauwuimia |
5 ;Ld;:n{nelfammw liikkuvuusaste on nolla il
2 ! ismin {'unkok.appalmmm ei voi kohdistua o
Sﬂﬂnﬁnl\ﬁcl sitoo 2D-avary d — I
: udessa 2 ja 3D-avaruudessa 2 Jiikk
7 Pﬂ![‘[ﬂmmttﬂnn pyiirivit massavoimar - - ‘ uvuusastena.
8 | Kappaleen kulkj T lasapainotetaan tasapainotusakseleillz
- iessa  vakiokulmanopeudella v o ]
kiihtvwyyria, ympyrirataa silli & ol

Tehtiva 5 /6 pisterra)

4r C

Kuvassa olevan nivelnelikulmi

: mion kammella
Lu!{:rmnopm 300 rad’s ja hetkellinen ku
-kiihtyvyvys ovat my&tipdiviin,

AB on kuvan tilanteessa hetkellinen
Imakiihry vyvs 30 rad/s®, Seki kulmanopeus enz

ovat masssttomia r = 0,05 m.

Ly TS50
o) 11anne on muuisn samas ko vhdse
I 5ama kuin a-kohdasss. mutea I nivelessi B on 1 Lo
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