STATYKA  I  KINEMATYKA

2.Aksoida  ruchoma-miejsce geometryczne chwilowych osi obrotu w układzie ruchomym {(/((=(/((=(/((}, stała-miejsce geometryczne 

chwilowych osi obrotu w układzie nieruchomym-{x/(x=y/(y=z/(z}.3.Prostszą formą ruchu materii czyli przemieszczeniami jednych ciał lub

ich cząstek względem drugich i przyczynami powstawania tych zjawisk.4.Dział mechaniki zajmujący się przekształceniem oraz równowagą

układów sił.5. .Skrętnik(śruba statyczna) to układ sił złożony z siły i pary sił,działającej w płaszczyznie prostopadłej do tej siły.6.[Mgx-(y(Wgz- z(Wgy)]/Wgx=[Mgy(z(Wgx-x(Wgz)]/Wgy=[Mgz-(x(Wgy-y(Wgx)]/Wgz=Mg*/Wg .7.Proces fizyko-chemiczny występujący między dwoma współpracu-

jącymi ciałami(suche,pólsuche,półpłynne,płynne),oraz(posuwiste,toczne,wiertne).10.Zmiana położenia punktu lub ciała w czasie względem obranego układu odniesienia.11.Dział mechaniki zajmujący się badaniem ruchu ciał niezależnie od przyczyn które go wywołują.12.Torem nazywamy linię ciągłą,będącą miejscem geometrycznym kolejnych położeń punktu w przestrzeni.13.Ruch określony zależnością x=Asin((t+()  jest ruchem harmonicznym((-faza ruchu).14.Jest sumą przyspieszeń: unoszenia,względnego i Coriolisa.ab=au+aw+ac.15.(ruchoma i nieruchoma Ruchoma-miejsce geometryczne chwilowych środków obrotu figury płaskiej w układzie ruchomym((2+(2=4(r2-okrąg o promieniu 2r i środku w punkcie A).Nieruchoma-miejsce geometryczne chwilowych środków obrotu w układzie nieruchomym x2+y2=r2-okrąg o promieniu r i środku  w punkcie O).17.Ruch chwilowy bryły w ruchu kulistym jest obrotem dokoła pewnej osi przechodzącej przez ten punkt, zwanej chwilową osią obrotu (.18.W każdej chwili w ruchu dowolnym bryły istnieje oś ,której wszystkie punkty mają prędkości równoległe do chwilowej osi obrotu  jest nią  oś centralna albo oś skrętu chwilowego.19. Miejsce geometryczne osi centralnych w układzie nieruchomym nazywamy  aksoidą nieru-

chomą osi centralnych lub powierzchnią centralną nieruchomą . Miejsce geometryczne osi centralnych w układzie ruchomym, związanym  z  poruszającą się bryłą ,nazywamy aksoidą ruchomą osi centralnych lub ruchomą powierzchnią centralną.20.Siła  która zastępuje działanie układu  sił.21.Dwie siły przyłożone do ciała lub punktu materialnego,działające wzdłuż tej samej prostej o równych wartościach liczbowych a zwrotach przeciwnych.22.Jeżeli prosta łącząca dwa dowlne punkty bryły przemieszcza się równolegle w czasie ruchu to jest to ruch postępowy.23.Jeżeli unieruchomimy dwa dowolne punkty bryły , to wszystkie punkty leżące na prostej łaczącej te dwa punkty są nieruchome , a pozostałe punkty  poruszają się po okręgach w płaszczyznach prostopadłych do tej prostej o środkach na niej leżących.24. Jeżeli bryła uczestniczy równocześnie w dwóch ruchach: postępowym z prędkością  V  i obrotowym wokół osi równoległej do wektora  V  z prędkością kątową  (  przy czym stosu-

nek V/ ( =const to ruch bezwzględny nazywa się ruchem śrubowym.27.Kiedy siła przecina się z osią, siła jest  równoległa  do osi, siła i oś leżą w jednej  płaszczyznie.28. Kiedy w wyniku redukcji otrzymamy siłę S(0, Wg(0, S=Wg ,oraz Mg(0 gdzie Wg ((Mg ,to układ sprowadza się do skrętnika.29.Kiedy przy  redukcji Wg(0 ,Mg=0 układ redukuje się do wypadkowej równej Wg ,przyłożonej w obranym biegunie redukcji. 30.Kiedy wielobok sił się zamyka,a wielobok wektorów momentów poszczególnych sił względem bieguna redukcji jest wielobokiem otwartym Wg=0, Mg(0.31.Kiedy p=2w-3, to możemy wyznaczyć wszystkie niewiadome siły w prętach(p-ilość prętów, w-ilość węzłów, niewiadomych sił tyle ile prętów i reakcji podpór).32.Jeżeli droga jest okresową funkcją czasu,to ruch punktu jest ruchem okresowym.33.ac=0 jeżeli (=0 albo  vw=0 ,lub jeżeli wektor ( jest równoległy do  vw .(ac jest prostopadły do płaszczyzny utworzonej przez ( oraz vw).35.Liczba niezależnych wsp- ółrzędnych,potrzebnych do określenia położenia punktu lub bryły w przestrzeni s=3n-k (n-ilość punktów układu,k-ilość równań niezależnych. 

3   36Wektor prostopadły do płaszczyzny działania pary o wartości równej iloczynowi wartości siły i ramienia jest zgodnie skrętny ze stosowanym    o    układem odniesienia(prawoskrętny).37.Jest sumą geometryczną momentów par składowych działających w różnych płaszczyznach ( suma 

      równa zero , układ jest w równowadze.39.Jest to moment rzutu siły na płaszczyznę prostopadłą do osi względem punktu przebicia płaszczyzny         p    przez oś.40.Mg przestrzennego dowolnego układu sił względem drugiego bieguna redukcji A jest równy różnicy Mg tego układu sił względem  p    pierwszego bieguna O i momentu siły równej Wg tego układu , przyłożonemu w drugim biegunie redukcji względem pierwszego bieguna.

      43.Od rodzaju materiału,chropowatości powierzchni,prędkości względnej.44.Zjawisko pojawiania się siły tarcia tocznego podczas ruchu ciała o    na ramieniu momentu tarcia ((T=(N).45.Układ dwóch sił równoległych, liczbowo równych i mających przeciwne zwroty, nazywamy parą sił. 

      46.Wg(0,Mg(0-układ sprowadza się do siły wypadkowej równej geometrycznie Wg , przesuniętej w rejonie redukcji w takie miejsce , że daje ona moment równy Mg .Wg(0 , Mg=0 - nie występuje para sił. Wg=0 , Mg(0-układ redukuje się do pary sił o momencie równym Mg.                                Wg=0 ,Mg=0 - nie ma siły i nie ma pary sił , układ jest w równowadze.47.Przyrost wektora (r do przedziału czasu (t w czasie którego nastą -    a    piło przemieszczenie punktu, jest wektorem Vśr (Vśr=(r/(t).48.Wektor prędkości punktu w danej chwili jest równy pochodnej wektora promienia  wodzącego względem czasu(V=dr/dt).49.Pochodna prędkości względem czasu równa jest przyśpieszeniu punktu

a=lim(t(0(v/(t=dv/dt .51.Jeżeli jakiś kąt zmienia się w czasie , to pochodna tego kąta wzgl. czasu jest prędkością kątową (=d(/dt.52.Przyrost prędkości (v do (t   to aśr=(v/(t.53.(dośrodkowe) określa się zależnością an= v2/( jest skierowane zawsze do środka krzywizny(v-prędkość chwilowa punktu,( -promień krzywizny).54.Druga pochodna kąta ( po czasie t : (=d2(/dt2. 55.a(=dv/dt=r(d2(/dt2 ( a(=r(( .58.Jest sumą geometryczną przyspieszeń: unoszenia,względnego i Coriolisa: ab=au+aw+ac.59.Jest podwojonym iloczynem wektorowym  prędkości kątowej i prędkości względnej : ac=2(( x vw ).61.Np. punktu A jest równa sumie geometrycznej Vu dowolnego punktu przyjętego za biegun, np. punktu O oraz Vw  punktu A  względem bieguna O. Va=Vu+Vw.62.Np. punktu A jest równe sumie geometrycznej  au dowolnego punktu przyjętego za biegun, np. punktu O o    oraz aw punktu A wokół bieguna O.(aA=au+aw).63. V=( x r , V=((r(sin( =((h .64.Równe sumie geometrycznej przyspieszenia obrotowego i doosiowego a=ao+ad .65. Prędkość dowolnego  punktu ciała sztywnego w ruchu dowolnym jest równa sumie geometrycznej prędkości bieguna O (prędkości unoszenia ruchu postępowego)oraz rędkości punktu w ruchu obrotowym bryły wokół chwilowej osi   przechodzącej przez biegun (prędkości względna ruchu kulistego): [V=V0+ ( x  (] .66.Przyśpieszenie dowolnego punktu bryły w ruchu dowolnym jest równe sumie geometrycznej przyśpieszenia ruchu postępowego, czyli bieguna  O, przyśpieszenia obrotowego i  doosiowego, wyznaczonych względem chwilowej osi i osi przyśpieszenia kątowego przechodzących przez biegun:a= a0 + ( x ( + (x((x()(a  = a0+ aobr+ ad 67.Aby sumy algebraiczne rzutów sił na każdą z dwóch nierównoległych osi równały się zeru i suma momentów sił względem dowolnie obra- nego bieguna na płaszczyznie działania tych sił była równa zeru.68.Mgx-(y(Wgz-z(Wgy)]/Wgx=[Mgy-(z(Wgx-x(Wgz)]/Wgy=[Mgz-(x(Wgy - y(Wgx)] /           /Wgz=0.69.ds/dt=v=const  ( ds=vdt , (ds=(vdt(w granicach so do s,oraz od 0 do t), s-so=vt ( s=so+vt .70.dv/dt=a(=const  ( dv=a(dt,  (dv=(a(dt(w granicach vo do v oraz od 0 do t) vo=a((t(v=vo+a((t(ds/dt=vo+a(t(ds=vodt+a(tdt((ds=(vodt+(a(tdt(od sodo s,od 0 do t i od 0 do t)   s=so+vot+0,5a(t2 .71.Ruch punktu względem układu nieruchomego Oxyz.72.Ruch punktu, jaki wykonałby on względem układu nieruchomego   układu Oxyz , gdyby go w danej chwili sztywnie związać z układem ruchomym(względnym) O((( .73.W którym wszystkie punkty bryły poruszają się w płaszczyznach równoległych do pewnej płaszczyzny nieruchomej.74.Ruch bryły przy którym jeden z jej punktów pozostaje  stale nieruchomy jest ruchem kulistym.75.{X=a11(+a12(+a13( ,Y=a21(+a22(+a23( , Z=a31(+a32(+a33(. –w układzie Oxyz,zaś w układzie O(((-    {(=a11x+a21y+a31z , (=a12x+a22y+a32z , (=a13x+a23y+a33z }.76.{ x0=f1(t) ,  y0=f2(t) , z0=f3(t) , (=((t) , (=((t) , (=((t) } Pierwsze trzy równania wyznaczają położenie punktu O,czyli ruch postępowy (unoszenia) bryły.Następne trzy równania wyznaczają  położenie bryły względem  układu  Ox1y1z1 czyli ruch kulisty  bryły(względny)  względem punktu O.77.Zastępuje działanie połączeń(więzów),może zmieniać stan ruchu,ale sama ruchu nie wywołuje.78.Jest to reakcja styczna(styczna składowa całkowitej reakcji),przeciwstawiająca się przesunięciu ciał względem siebie.   

79.a)wektorowy-podanie wektora-promienia wodzącego punkt ruchomy w funkcji czasu b)przez podanie współrzęd.kartezjańskich jako funkcji

czasu(równania skończone)c)naturalny-podanie toru i współrzęd.krzywoliniowej wzdłuż toru,określającej sposób poruszania się po torze d)przez podanie innych wsp.krzywoliniowych jako funkcji czasu(biegunowe,walcowe,sferyczne).80.Ze względu na tor:ruch prostoliniowy ,  ruch krzywoliniowy , ze względu na sposób poruszania się po torze:ruch jednostajny,okresowy,zmienny,jednostajnie zmienny.81. Prędkość dowolnego punktu ciała w ruchu złożonym jest równa sumie geometrycznej prędkości odpowiednich ruchów.W przypadku  n  ruchów postępowych z prędkościami V1 , V2 , ... , Vn  bezwzględny ruch będzie także postępowym , a prędkość dowolnego punktu ciała będzie równa : V = V1 + V2 + ... + Vn .82. Jeżeli ciało uczestniczy jednocześnie w dwóch ruchach obrotowych wokół przecinających się osi, to ruch bezwzględny będzie także obrotem.Chwilowa oś bezwzględnego ruchu obrotowego jest skierowana wzdłuż przekątnej równoległoboku zbudowanego ze składowych prędkości kątowych.Prędkość kątowa bezwzględna jest Równa sumie geometrycznej składowych prędkości kątowych: unoszenia i względnej -  ( = (1 + (2 = (u  + (w .83.A) Jeżeli bryła uczestniczy równocześnie w dwóch ruchach obrotowych

Wokół równoległych osi, przy czym składowe prędkości kątowe  (1 i  (2 mają zgodne  zwroty, to ruch bezwzględny będzie obrotowy z prędkością kątową  ( , mającą taki  sam zwrot  jak wektory  (1 i  (2  . Wartość prędkości kątowej bezwzględnej jest równa sumie algebraicznej składowych prędkości kątowych.Chwilowa oś obrotu dzieli odległość między prędkościami kątowymi  (1 i (2 wewnętrznie odwrotnie

proporcjonalnie do wartości danych prędkości kątowych ((=(1 + (2 = (u + (w).  B) Jeżeli bryła uczestniczy równocześnie w dwóch ruchach 

obrotowych wokół równoległych osi z różnymi prędkościami kątowymi , mającymi przeciwne zwroty to ruch bezwzględny jest ruchem obrotowym wokół chwilowej osi która dzieli odległość między składowymi prędkościami  (1 i  (2  zewnętrznie odwrotnie proporcjonalnie do wartości danych prędkości kątowych. Wartość prędkości kątowej bezwzględnej jest równa różnicy składowych prędkości kątowych. Wektor     (  ma zwrot zgodny ze zwrotem większej prędkości kątowej ( ( = (2 - (1 = (w - (u ).85. Punkt przez który przechodzi prosta działania wypad-

kowej siły ciężkości G ciała przy dowolnym jego położeniu względem Ziemi jest środkiem ciężkości. 86.xs=((Vxdv)/V,ys=((Vydv)/V, 

zs=((Vzdv)/V.(V=(Vdv).87. xs=((FxdF)/F, ys=((FyF)/F, zs=((FzdF)/F.(F=(FdF-powierzchnia całkowita). 88.xs=((LxdL)/L, ys=((LydL)/L, zs=((LzdL)/L.(L=(Ldl-długość linii).89.Punkt figury,którego przyspieszenie w danej chwili jest równe zeru, nazywamy chwilowym środkiem przysieszenia.91.Trzy siły są w równowadze, jeżeli ich proste działania przecinają się w jednym punkcie, leżą w jednej płaszczyznie i trójkąt sił jest trójkątem zamkniętym.92.Działanie pary sił  na ciało nie ulegnie zmianie, gdy parę przesuniemy w dowolne położenie w jej płaszczyznie działania,gdy zmienimy siły pary i jej ramię tak, aby wektor momentu pary został niezmieniony,gdy parę sił przesuniemy na płaszczyznę równo ległą do jej płaszczyzny działania, gdy moment pary sił  się nie zmieni.93.Siłę można  przesunąć równolegle do nowego punktu zaczepienia dołączając odpowiednią parę sił.94.a)punkty bryły poruszają się po torach przystających,b)przyspieszenia w ruchu postępowym są geometry - cznie równe c)aby określić ruch postępowy wystarczy znać ruch tylko jednego punktu.95.Geometryczną sumę  sił układu nazywamy wektorem głównym Wg.96.Warunkiem równowagi jest aby algebraiczne sumy rzutów wszystkich sił  na dwie osie prostokątnego układu odniesienia były równe zero97.Aby algebraiczne sumy rzutów wszystkich sił na trzy osie prostokątnego układu odniesienia były równe zeru.98.Jest równa sumie wartości sił składowych jest do nich równoległa ,ma ten sam zwrot a jej prosta działania przechodzi między siłami składowymi dzieląc odcinek między nimi w stosunku odwrotnie proporcjonalnym do wartości tych sił.99.Jest równa różnicy wartości tych  sił, jest do nich równoległa, ma zwrot zgodny ze zwrotem siły większej, jej prosta działania przechodzi na zewnątrz sily większej i dzieli odcinek między siłami zewnętrznie w stosunku odwrotnie proporcjonalnym do wartości sił.100.Aby sumy rzutów wszystkich sił na trzy osie prostokątnego układu odniesienia były równe zeru oraz aby algebraiczne sumy momentów wszystkich sił względem tych trzech osi były równe zeru.101.Warunek konieczny i wysta-rczający (Pi=0, Mgx=(Pixi=0, Mgy=(Piyi=0.103.Warunki: (Pi=0, (Pixi=0 .104.tg(= ( =Tstmax/N , (N-reakcja normalna , Tstmax-rozwinięta siła tarcia statycznego , (-kąt tarcia) dla P=T( (N .107.a)punkty bryły poruszają się po torach przystających b)przyspieszenia w ruchu postępowym są geometrycznie równe c)aby określić ruch postępowy wystarczy znać ruch tylko jednego punktu.108.(=2(((n/60=((n/30  (n-ilość  obr/min).
