
Metody komputerowe w równaniach ró»niczkowych � laboratorium

Laboratorium #4:
Prosty model tªoka w cylindrze

Równania równowagi w poszczególnych cz¦±ciach ukªadu.

T�OK

1. Równowaga siªy Rw i poziomej skªadowej siªy RP :

Rw +RPx = 0.

2. II zasada dynamiki dla ruchu tªoka:

mPy
′′
P (t) = RPy − Fx + FPy,

gdzie F (t) =
(
0, 5mPg(sin(πt)− 0,1)

)
i FP =

(
0,−mPg

)
.

WODZIK

3-4. II zasada dynamiki dla ruchu wodzika:

mAPx
′′
T (t) = −RPx +RAx,

mAPy
′′
T (t) = −RPy +RAy + FAPy,

gdzie FAP =
(
0,−mAPg

)
.

5. II zasada dynamiki dla ruchu obrotowego (wzgl¦dem p. T ) wodzika:

IAPv
′′(t) = (xA − xT , yA − yT )×RA + (xP − xT , yP − yT )× (−RP ),

gdzie IAP = mAP ·
`2AP
12 , a v jest k¡tem mi¦dzy wodzikiem a osi¡ 0y (jak na zaj¦ciach).

KORBA

6-7. II zasada dynamiki dla ruchu korby:

mOAx
′′
S(t) = −RAx +ROx,

mAPy
′′
S(t) = −RAy +ROy + FOAy,

gdzie FOA =
(
0,−mOAg

)
.

8. II zasada dynamiki dla ruchu obrotowego (wzgl¦dem p. O) korby:

IOAu
′′(t) = (xA, yA)× (−RA) + (xS, yS)× FOA,

gdzie IOA = mOA ·
`2OA
3 , a u jest k¡tem mi¦dzy korb¡ a osi¡ 0x (jak na zaj¦ciach).


