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1) Betrakta kontaktpunkten B mellan det stora och lilla
kugghjulet samt lilla hjulets momentancentrum C

v,=w,Re, och v, =w®?2re,

Vilket ger lilla hjulets vinkelhastighet enligt

W, = —2— a)oez
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2) Betrakta nu lilla kugghjulets center A4 och bestdm
dess hastighet
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3) Bestdm nu planetbérarens vinkelhastighet. Punkten A &r en punkt pa planetbararen och vi far
dérfor
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. 1) Formulera kraft- och momentekvationerna for balken
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2) Kinematiken ger
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a,=roge och a;=a, +ae xXr,;-@'r,;=roe, +Eezx5ey =|ro,—— e, (4)
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3) Bestam spannkraften samt accelerationen av dnden B. Inséttning av (4) i (1) ger

mra, —385=§ = S:imm{o

. . 5 6S 6 1
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K) I 1) Kinematiken ger x, =x,—R6 (1)
2) Kraftekvationen for hela systemet i x-led:

Fi P e.: mi+m(¥—R6)=P (2)
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3) Momentekvationen for cylindern pa gransen till glidning ( F; = N, ) ger
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4) Kraftekvationen for vagnenix-led: e : mX =P—umg (4)
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Inséttning av (3) och (4) i (2) slutligen ger: 2P -2umg —-2umg =P = u= .
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4) 1) Infor de generaliserade koordinaterna x och s och be-
stim L =T -V
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2) Lagranges ekvationer

x: (m+m)i+mS+kx=0

st mx+m,S+k,s=0

Ekvationssystemet dr linjdrt och egenvérdesekvationen for vinkelfrekvenserna tar formen
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