Predavanje 24. marec 2021

Vijacna dvigalka

Dvigovanje, spuscanje klade na klancu.

Dvigovanje _
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Navor vijacne dvigalke

M = Grgtan (« + aayg),
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« strmina vijacnice, ag torni kot.

R o

St & + Qo(r)
e

ces (oL +qc(,}

M= a,-L fﬁ A (79&@ ac/,)

KDA’ l; a.(/a/r'(/"’t : ﬂl’ 4
%7/% ¢ oy M= |
<>, = o0

S‘a/&ac'?r/ocWofé ﬁé&

- /ﬁ,,/é (oj«t_oa)

#- 1, (é(o(—ﬂda)

o < Ao

o(:/>

i

o= e




Klinasti jermen

Efektivni koeficient trenja k = k/ sin a.
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Trenje vrvi na kolutu

Izpeljava formule) Fy = F} exp kyp. % e yci/“" L‘I
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Vrednosti kvocienta S5 /Sy pri k = % za razli¢ne ovojne kote q. /
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Statika sistema togih teles /q

Spoji med telesi, sile in navori v spojih. W"}

Klasifikacija spojev:

1. popolni spoj, prenos vseh sil in momentov; ?/{,M
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2. tecaj, prenos vseh sil in momentov pravokotnih na os tecaja;
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3. krizni zglob, prenos vseh sil in momenta v smeri osi zgloba;
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4. krogelni zglob, prenos vseh sil brez prenosa momenta; (()
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5. linijski drsnik, prenos sil pravokotnih na smer drsnika in vseh momentov;
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6. ploskovni drsnik, prenos sile pravokotne na ravnino drsnika in vseh momentov;
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7. kombinacija drsnika in zgloba.
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Potek resevanja nalog statike sistema togih teles:

o identifikacija zunanjih sil;
e razcelnitev sistema na toge komponente;
e identifikacija sil in momentov v spojih;

e postavitev diagramov prostih teles;

e zapis ravnoteznih enacb;

e raSevanje sistema ravnoteznih enacb.
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Palicje e

—
Palic¢je je togi sistem sestavljen iz palic pod vplivom sil s prijemalis¢i v spojih palic. Sile v palicah,
natezne, tlacne. Enostavno pali¢je:

e ravninsko pali¢je: 2v — 3 = p; /

e prostorsko pali¢je: 3v — 6 = p. l/ ///?7

Ravnovesne enacbe palicja.

Enostavno pali¢je je pri stati¢no dolo¢enih podporah stati¢no doloceno.



Vozlis¢na metoda

Primer: pali¢je treh enakostrani¢nih trikotnikov.
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Metoda prereza

Primer
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