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Do analizy dynamicznej mechanizmu jest niezbgdne opracowanie
odpowiednich modeli fizycznych i matematycznych. Modele te mozna podzielié¢
na dwie grupy, a mianowicie:

1. Modele mechanizmoéw z cztonami sztywnymi.

2. Modele mechanizméw z cztonem (cztonami) podatnymi.

Fizyczne modele mechanizméw stosowane do badania proceséw
dynamicznych nazywamy modelami dynamicznymi. Mozna wyrozni¢ modele z
parametrami roztozonymi, ktére opisuje si¢ réwnaniami rézniczkowymi 0
pochodnych czastkowych.

W badaniach inzynierskich duze znaczenie maja modele dynamiczne z
parametrami skupionymi, tzw. dyskretnymi, o skonczonej liczbie stopni swobody.
Wyréznia si¢ dwa rodzaje zadan dynamiki mechanizmow — proste i odwrotne. W
zadaniu prostym sg znane potozenia, predkosci i przyspieszenia w funkcji czasu, a
nalezy wyznaczy¢ sity i momenty sit. W zadaniu odwrotnym przy zadanych sitach
I momentach sit nalezy wyznaczy¢ prawo ruchu mechanizmu.

Do okreslenia wiasnosci ogoélnych mechanizmu korzysta si¢ z zaleznosci w
postaci rownan rézniczkowych ruchu. Sa stosowane najczesciej dwie metody, a
mianowicie - Lagrange’a oraz Newtona-Eulera. W metodzie pierwszej rownania
wyprowadza si¢ z rownania przyrostu energii kinetycznej i przyrostu pracy. W
drugim przypadku opisuje si¢ dynamike poszczegolnych cztonow. Omoéwimy
sposob postepowania przy wykorzystaniu rownan Lagrange’a.

Do okreslenia prawa ruchu dowolnego cztonu mechanizmu jest niezbedna
znajomosc¢ sit zewnetrznych. Zaleza one od potozenia mechanizmu, predkosci
punktu ich przytozenia oraz czasu. Jezeli sa znane te zaleznosci, to mozna okresli¢
prawo ruchu. Rozwigzanie takiego zadania wymaga jednak wielokrotnego
catkowania rownan rézniczkowych ruchu. Przy odpowiednich zatozeniach takie
zadanie mozna rozwigza¢ stosunkowo prosto.

Zadanie ogolne mozna sformowa¢ w sposob nastepujacy: Sa znane
wszystkie sity zewnetrzne dziatajagce na cztony mechanizmu lub jest znana
zaleznos¢ sit zewnetrznych od potozenia mechanizmu, predkosci punktow
przytozenia sit i1 czasu. Nalezy okresli¢c prawo ruchu dowolnego cztony
mechanizmu.
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