Федор Никитенков
Условие:
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Решение:
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Выберем в качестве обобщённой координаты угол поворота стержня АВ:
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Найдём скорость точки С. Поскольку колесо катится без проскальзывания, то его МЦС находится в точке контакта с неподвижной поверхностью РК. Для точки РК:
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Составим кинематический граф:


[image: image5.wmf]С

P

¾

¾

®

¾

2

/

3

p

.

                                                  
[image: image6.wmf]R

R

v

v

Px

Сx

1

1

2

2

3

sin

2

w

p

w

=

-

=

,                                      (1)
                                                     
[image: image7.wmf]0

2

3

cos

2

1

=

+

=

p

w

R

v

v

Py

Сy

.                                              (2)
Поскольку цилиндр катиться по бруску без проскальзывания, то точка касания цилиндра и бруска, принадлежащая бруску, имеет ту же скорость. Брусок совершает поступательное движение, поэтому скорости его точек одинаковы. Имеем:
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Составим кинематический граф, учитывая, что скорость точки В вертикальна (
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Проверяем полученные результаты с помощью теоремы о проекциях скоростей на линию, соединяющую две точки плоской фигуры:
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Тогда кинематические связи между параметрами движения:
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Кинетическая энергия системы:
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Введём обозначения для постоянных величин:
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В нашем случае: 
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Отсюда имеем простое выражение для кинетической энергии, удобное для подстановки в уравнение Лагранжа:
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Определим обобщённую силу системы, соответствующую обобщённой координате 
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Уравнение Лагранжа имеет вид:
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В нашем случае:
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Откуда:
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Недостающие величины:
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Ответ: 
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1.  (5) – ошибка. Слева модуль (т.е. больше нуля), справа производная по времени, которая любая. Подсказка. Не используйте МЦС, Все пишите в проекциях.(w_z)
2. Отдельно вычислите С и Q, например Q=2.334 (три знака после запятой)
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