GS 2. — kolokvij (2023./2024.)

Zadatak Al.

Nabrojite nepoznanice za prora¢un prikazanoga sistema inzenjerskom metodom pomaka!
Za mneovisne translacijske pomake skicirajte plan(ove) pomaka ili dijagram(e) projekcija
pomaka!
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zglobna shema:

ili

slobodni ¢vorovi: 2, 3, 4, 5
Smin = 4-2—6 = 2

dodavanje spojeva ¢vorova s podlogom (kinematicka analiza zglobne sheme):

[¢vor 1 — lezajni (nepomican) |
¢vorovi 2 1 5 nepomicni
— ¢vor 4 nepomican

— ¢vor 3 nepomican




[évor 1 — lezajni]
¢vor 3 nepomican

— ¢vor 4 nepomican

— ¢vorovi 2 1 b nepomicni
1.(i2) = §s= Spun =2

nepoznanice:

1. @3, ¢4, we 1 05 (po kosom pravecu) ili us (horizontalna komponenta)
ili ws (vertikalna komponenta)
(215 su ,vodeéi” évorovi neovisnih pomaka; pomic¢u se, naravno, i drugi ¢vorovi)
ili:
2. 3, P4, uz 1 Wy

(314 su ,vodeéi” évorovi neovisnih pomaka)

dijagrami projekcija pomaka:
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planovi pomaka:
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[ Crtanje dijagrama projekcija pomaka za mehanizme iz kinematicke analize 2. ostavljam
vam za domacu zabavu. |



