
ПРИМЕР ВЫПОЛНЕНИЯ КОНТРОЛЬНОЙ РАБОТЫ

МОДУЛЬ №1
Задача № 1

Определить динамические нагрузки в вале механизма, имеющего
радиальный зазор . Механизм приведен к двухмассовой расчетной схеме
(рис. ). Определить величину действующих напряжений.
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Рисунок – Расчётная схема
Исходные данные:
законы изменения внешних нагрузок:     ;consttM;consttM  21 М1=30
кНм; М2=-20 кНм; I1=10000 кгм2; I2=4000 кгм2; диаметр вала d=200 мм,
длина вала l=2 м; величина приведенного радиального зазора =0,03 рад.

Ход решения
1 Значение статического (амплитудного) момента технологического

сопротивления:
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 – модуль упругости второго

рода для стали; Е – модуль упругости первого рода;  – коэффициент
Пуассона.

3 Частота собственных колебаний системы
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4 Угловая скорость к концу выборки зазора
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5 Коэффициент динамичности:
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6 Максимальное значение момента технологического сопротивления,
возникающего в упругой связи системы (вале),
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7 Максимальные напряжения в вале
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МОДУЛЬ№2
Задача № 2

Определить напряжения при ударе в механической системе (рис.). Массой
балки пренебречь.
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Рисунок – Расчётная схема
Ход решения

1 Определяем параметры сечения балки. Примем за начало отсчёта
линию, проходящую через центр тяжести прямоугольника размерами
200×10 мм. Тогда вертикальная координата центра тяжести фигуры будет
равна
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2 Прогиб посередине балки от статического действия силы Р
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3 Коэффициент динамичности
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4 Наибольший изгибающий момент от статического действия силы Р
5002/22/10002/l2/PM   Нм.

5 Максимальные нормальные напряжения от статического действия
силы Р:
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6 Максимальные нормальные напряжения от динамического действия
силы Р
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