21) Na základě jakých podmínek lze dimenzovat pruty namáhané tahem a tlakem?

(str.143)

· Dimenzování – určování průřezů součástí tak, aby při daném zatížení pevnostně vyhovovaly

· Z hlediska pevnosti – při dimenzování prutu o průřezu A zatíženého silou F vycházíme z podmínky pro napětí 
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je dovolené napětí v tahu nebo tlaku, které určíme ze vztahů 
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·  Součinitelé bezpečnosti kK, kP jsou vztažené k mezi kluzu nebo k mezi pevnosti

· Z hlediska tuhosti – 
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22) Stanovte rozložení smykového napětí v kruhovém průřezu hřídele a úhel jeho zkroucení při namáhání krutem

(str. 150)

· Průřez kruhového hřídele je namáhán prostým krutem, když všechny síly po jedné straně řezu vytvoří silovou dvojici ležící v rovině řezu

· Moment silové dvojice 
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· Účinkem kroutícího momentu dojde ke vzájemnému natočení řezů kolmých k ose prutu, přičemž řezy zůstávají rovinné i po deformaci

· Veličinu 
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· Veličinu 
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· Podle Hookeova zákona je smykové napětí 
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, kde G je modul pružnosti ve smyku 
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, kde ( je Poissonova konstanta

· Ze vtahu je vidět, že rozložení smykového napětí podél průřezu je lineární. 

· Největší napětí 
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· Kroutící moment přenášený celým průřezem plyne z momentové podmínky 
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· Dimenzování – z hlediska pevnosti 
[image: image12.wmf]D

t

t

£

max

, 
[image: image13.wmf]D

D

s

t

6

,

0

=

&


· Zkroucení hřídele 
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 což je dovolený úhel zkroucení

23) Definujte kvadratický polární moment průřezu a odvoďte jej pro mezikruhový průřez hřídele (prutu)

(str. 151)

· Definice:

· 
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· Maximální napětí je na obvodě 
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· Pevnostní podmínka 
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· Deformace při krutu plyne z momentové podmínky 
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· Odtud dostaneme vztah pro úhel zkroucení 
[image: image21.wmf]p
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24) Klasifikujte mechanické soustavy z hlediska vazeb a počtu stupňů volnosti. Definujte virtuální pohyb

Vazby holonomní:

· pokud jsou všechny vazby typu 
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, kde r = 1,2,…s, tyto vazby mohou být skleronomní nebo reonomní 

· skleronomní – všechny vazby jsou typu 
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· reonomní – alespoň jedna vazba 
[image: image24.wmf](
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· počet stupňů volnosti n = m – s , kde m je počet souřadnic a s počet vazeb

Vazby neholonomní:

· vazby typu 
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, kde r = 1,2,…s, koeficienty 
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, mohou být opět skleronomní či reonomní

· skleronomní – 
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· reonomní – alespoň jeden koeficient 
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Virtuální pohyb:
· je diferenciálně malý pohyb, který vyhovuje vazbovým rovnicím v nichž položíme dt = 0

· virtuální změny souřadnic, které definují virtuální pohyb značíme 
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· vyhovují vazbám 
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· maticově A( x = 0, A je matice s*m a(x je matice m*1

· soustava má stejný počet různých virtuálních pohybů jako počet stupňů volnosti

25)Formulujte princip virtuálních prací ve statice a u konzervativní mechanické soustavy podmínky statické rovnováhy a stability v ní.

PVP:
· Pracovní síly – síly,m které konají při virtuálních pohybech práci(akční síly, vnitřní vazbové síly, třecí složky vnitřních a vnějších vazbových sil)

· Pvp – virtuální práce všech pracovních sil při libovolném virtuálním pohybu mechanické soustavy z její statické rovnovážné polohy je roven 0: 
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