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Przed rozpoczeciem modelowania mechanizmu ustawic jednostki:
F4 Setup units and dimensions... wybra¢ Unit system -> SI (degree)

Czes¢ 1 : Cztony 1,2,3



C
2 (1) Utworzy¢ element Beam (czton 2),
(2) p. B: Node properties - Carthesian
B absolute (uzy¢ wsp. xg 1 yp)

(3) Dowolne potozenie p.C

C
5 p.C: Node properties - Polar relative
(uzyc¢ di. BC, kata @, 1 odnies¢ si¢ do wezta (node) - p. E
B
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(1) Nowy element Beam rozpocza¢ w wezie p.B.
(2) p. H- Node properties - Polar relative
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Zablokowac kat pomigdzy elementami:
Fix Relative Angle (wybrac oba elementy Beam)

OH



(3) Polaczyc¢ element
Slider do p. C

(1) Utworzy¢ element Slider (czlony 11 3),
(2) p. A: Node properties - Carthesian
absolute (uzyC wsp. X, 1Y)

H

Zablokowac przemieszczenia
p. Bip. A: Fixnode (x 1Y)
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Zapisac kat o

Zdefiniowac naped obrotowy (Input Motion - Angle):
wejscie z klawiatury (spacja) wpisa¢ nr wezta 1 nr elementu
odpowiadajgcemu p. B oraz czlonowi 2, wprowadzi¢
parametry Motion = 360, Time = ze wzoru 217/W, Intervals
=3600)

Na wykresie wyswietli¢ przebieg predkosci katowe;j
(Results->Select, wybrac¢ element Slider (czton 1),
zaznaczy¢ Angular velocity <AV>)

Utworzy¢ wykres predkosci katowej cztonu 1 (Angular
acceleration <AA>)

Odczyta¢ maksymalng wartos¢ obu parametrow



