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1. Sauva pybri XT-tasossa vakiokulmavauhdilla @ ongon
ympdn ja lust 2 likkuu sauvaa pitkin siten, eftd sen

[ etaisyys origosta on xp(f). Mairitd luistin todellinen
nopeus ja knhtyvyys ajan funktioma. Kavtd suhteellisen
likkeen kaavoja ja esitd kaikks suureet kivttacn sauvaan
kiinnitetyn xyz -koordinaatiston kantavektoreita #, ik
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Kuulantvontidjd (massa 160 kg) antaa kuulalle ldhtonopeuden
u lihtokulmalla . Lihtokorkeus on L. Maiiritd kuulan
‘/ lentorata y = f(x) ja nousukorkeus ... . Ilmanvastus

unchdetaan,

3. Kuva esittad pyvorivdd koneenosaa (pituus L) ja sithen kiinnitettyi
luistia. Koneenosan kulma-asema ¢=or (@ on vakio). Hetkelld
t=1ty lustn kiinnitys pettdi ja litke poispdin pydrnimisakselista
alkaa. Kirjoita luistin liikettda kuvaava alkuarvotehtavd napakoor-
dinaatistossa, kun likekitkakerroin luistin ja tangon valilli on .
Tarkastellaan aikavalid, jolla r < L. Ei painovoimaa,
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4, Ma3dritd staattinen tasapainoasema X, ja pienten virdhtelyjen
jaksonatka T kuvan partikkehlle. Oletetaan jouset ja  tanko
massartomiksi ja litke pystysuuntaiseksi (levyn rotaatio on estetty). lg

Kunkin jousen lepopituus on i .
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5. Madrntd kéysivoima S ja partikkelien 4 ja B kihtyvvydet
kuvan systeemissi. Partikkelien massat ovat my ja mp. . t | x5
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Kdyden ja pvorien massat seki kitka voidaan jantai huomiotta
ja kdvsi on venyvmatin, Kummankin pvorin side on r. A I mBl
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Ali oikaise tehtiivien ratkaisuissa ! Piirrd vapaakappalekuvat, muodosta systeemiin vaskuttavien

voimien resultantti, kithtyvyyden lauseke jne.



