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Teknillinen mekaniikka ja optimointi

TME-1200 DYNAMIIKAN PERUSTEET
1. valikoe 26.3.2010

Kuvan havittdjdlentokone tekee syoksyn li-
kimain kuvan paraabeliradan mukaisesti.
Lentdjddn kohdistuvan keskeiskiihtyvyyden
maksimiarvon on oltava pienempi kuin 5g.

10 km

(g=9,81m/s?). Mikd on koneen suurin sal-
littu nopeus kohdassa 0?

2. Suoran hammastangon toinen pdid B liikkuu
vaakasuoralla alustalla vakionopeudella v oi-
kealle. Mééritd tangon kulmanopeus ja kul-
makiihtyvyys kulman 6 funktiona. Kayti si-
dotun (kytketyn) liikkeen menetelméaa.

3. Kuvan hammaspyord A pydrii kulmanopeudel-
la 30 1/s vastapdivdén varren AB pyoriessd
my0tépdivadn vakiokulmanopeudella 10 1/s.
Maéritd hammaspyordn B kulmanopeus sekd
pisteen C nopeus ja pisteen B kiihtyvyys.
R=240mm, r=120mm

4. Mainnan F liikettd sdfdetdsdn hydraulisella sy-
linterilld E. M&4ritd sauvan AD kulmanopeus ja
pisteen A nopeus hetkelld, jolloin kulma
0 =30° ja ménnin F nopeus 2m/s alaspéin.
Muodosta vektoriyhtil6 ja ratkaise se.

AB =200 mm, BD =100 mm
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