KINETOSTATIKA, MEXANIZMLARDA
KUCHLAR PLANI USULINI O'RGANISH

REJA:
Mexanizm bo’g’inlariga ta’sir  etuvchi
kuchlar
Muvozanat tenglamalarini  tuzib urinma
reaksiya kuchlarini aniglash
Kuchlar planini qurib normal reaksiya
kuchlarini aniglash



Mexanizm yoki mashinaga ta’sir etayotgan
barcha kuchlarni 5 ta gruppaga bo’lib

b

¢ Mexanizm va mashinalarni harakatlantiruvchi
kuchlar.

*» Mashinaga ta’sir giladigan foydali garshilik
kuchlar.

¢ Mashina harakati vaqgtida paydo bo’ladigan zararli
garshilik kuchlar.

¢+ Mashina bo’g’inlarining og’irlik kuchlari.

¢ Mashina harakati paytidagi inersiya kuchlari va
Inersiya momentlari.
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Mashina va mexanizmlar dinamik analizida asosan quyidagi
masalalar yechiladi

6 Kinematik juftlaridagi reaksiya kuchlarini va inersiya
kuchlarini hisobga olib aniqlash, ya’ni kinetostatika.

 Mashina va mexanizmlarga berilgan energiyaning targalish
qonuni, ya’ni energetik balans orqali mashina yoki
mexanizmlarning FIK ni topish.

(] Mashina va mexanizmlardagi ayrim bo’g’inlarning berilgan
kuchlar ta’siridagi xaqiqiy harakat gonunlarini topish.

 Mashina va mexanizmlar harakatining bir tekisda amalga
oshirilishi.

d Mashina va mexanizmlardagi bo’g’inlarni muvozanatlash
masalalari.










Mexanizm va mashinani harakatlantiruvchi kuchlar

o’tkir burchak hosil gilads




Foydali garshilik kuchlar. G’. yoki M, ish
mashinasining ishlashida texnologik boshga
sabablarga ko’ra vujudga keladi. Ularning
yo’nalishi harakat yo’nalishi bilan o’tmas
burchak hosil gilib, manfiy ish bajaradi

Zararli garshilik kuchlari. Bular kinematik
juftlarda vujudga keladigan ishgalanish
kuchlaridir. Ishgalanish kuchlari asosan manfiy
Ish bajaradi va ulardan ko’p hollarda
to’xtatish moslamalarida samarali
foydalaniladi (turli tormozlar, to’xtatgichlar va

h.k.)




Kinematik juftlar
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AYyiallilfia KINcCcinatlink jJuitilt ASSur
strukturaviy guruhining
kinetostatik hisoblash usuli

Berilgan: Krivoship - polzunli mexanizmning
kinematik sxemasi, bo g inlarning o Ichamlari, Kirish
bo g ining harakat gonuni, tashqgi kuchlar. Kirish
bo g in o'’zgarmas burchak tezI|g| bilan harakat qiladi,
burchak tezlanishi ¢g,=0. Talab qilinadi: reak5|ya
kuchlarini B, C, D klnematlkJuftIarda aniqglash

Hisoblarni o tkazishda ma'lum tartibga rioya qilish
kerak. Topshirigda berilgan xolatida mexanizmning
kinematik sxemasi chizma varag ining yuqgori gismida
masshtab hisoblanib chiziladi. Berllgan tashq| kuchlarni
va og irlik kuchlarining vektorlari ta'sir %an nuqtalarga
o z yo nalishlari bo yicha qgo yiladi. izma gabariti
200-300 mm).

Ushbu xolat uchun bittadan tezliklar va tezlanishlar
planlari quriladi (1-topshirigda gilingan usulda).



Bo g inlarning inersiya kuchlari FY
hisoblanadi va mexanizm sxemasida
bo g inlarning S; massalar markazlariga
shu nugtalarning tezlanishlar yo nalishlari
ag; -ga qarama-qgarshi qilib qo yiladi.
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Assur guruhlarini ketma - ket ajratish usulini go'llaymiz. Mexanizmdan
4 va 5 hamda 2 va 3 bo g'indan tarkib topgan guruhlarni ajratib olamiz va
shu bo'g'inlarga ta'sir gilayotgan kuchlarni ham qo'yib chigamiz (11, 12
rasm). Bo g inlar mexanizmdagi xolatlarida chiziladi.

Kerakli muvozanatni saqglab qolish uchun kinematik juftlarda bog lanish
reaksiyalarini quyib chigamiz. Bu kuchlarni ikkita indeks ragami bilan
belgilashni kelishib olamiz. Bunda birinchi ragam kuch ta'sir qgilayotgan
bo'g’inni ko'rsatadi, ikkinchi ragam - qaysi bo'gin tomonidan ta'sir
etayotganini ko rsatadi.
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kuchlarning yo nalishlari va giymatlari noma'lum.
Demak tenglamada 4-ta noma'lumlik mavjud. Bitta vektor tenglamadan fagat 2-ta
noma'lumlikni topish mumkin. Shuning uchun kuchlarning tangensial tuzuvchilagigi R,

momentlar muvozanat tenglamalaridan topamiz.
Kuchlar yelkalari h, [mm] birligida chizmadan o’lchab olinadi
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oa- kuchlar planida G, kuchni tasvirlovchi
kesma, uzunligi ixtiyoriy olinadi, [mm].
Qolgan kuchlarni tasvirlovchi masshtab
kesmalarni hisoblab topamiz:
G FY, Fu.
ab = ; bc = ; cd=
[Aen].
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R.,," va R," kuchlarni ifodalaydigan kesmalarning
yo nalish chiziglarini kuchlar planini qurish oxirida tegishli
tangensial tuzuvchilarning uchi yoki boshidan o tkazamiz.
R.," yo nalish chizig'ini kuchlar planining «o» nuqgtasidan
o tkazamiz. R,," yo nalish chizig ini kuchlar planining «k»
nutasidan o tkazamiz.

Shu chiziglarni kesishgan “e” nugtasi R.," va R,,"
kuchlarni tasvirlovchi eo va ke kesmalarni aniqglaydi.
Kuchlar giymatlarini hisoblaymiz-
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