Zadania domowe z TMM — seria I ZESTAW 1

Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.

Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.1 (rad), kat nutacji f= 0.4 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.3 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=1(dm), u®=[1,0]", v¥=]0, 17", k¥ =[5, 0]" (dm), qo=[#2 (rad), 5 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy o= 1.3 (rad).

Dane: a =4 (dm), b =1 (dm), ¢ =9 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6, w chwili, gdy r=\/9_9 (dm). Do tabelki nalezy wpisa¢ rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a=1(dm), » =10 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)




Zadania domowe z TMM — seria I ZESTAW 2

Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.

Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.1 (rad), kat nutacji = 0.5 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.4 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=1(dm), u®=[1,0]", v¥=]0, 17", k¥ =16, 0] (dm), qo=[#2 (rad), 6 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.25 (rad).

Dane: ¢ =5 (dm), =1 (dm), ¢ =11 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/m (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a=1(dm), b =12 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)




Zadania domowe z TMM — seria I ZESTAW 3

Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.

Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji &= 0.2 (rad), kat nutacji = 0.1 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.1 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =2 (dm), u®=[1,0]", v¥=]0, 17", k¥ =3, 0]" (dm), qo=[#2 (rad), 3 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.45 (rad).

Dane: a =1 (dm), b =2 (dm), ¢ =4 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6, w chwili, gdy r=\/3_2 (dm). Do tabelki nalezy wpisa¢ rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =2 (dm), b =6 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)




Zadania domowe z TMM — seria I ZESTAW 4

Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.

Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.2 (rad), kat nutacji f= 0.3 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.1 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =2 (dm), u®=[1,0]", v¥=]0, 17", k¥ =[5, 0]" (dm), qo=[#2 (rad), 5 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.35 (rad).

Dane: @ =3 (dm), b =2 (dm), ¢ =8 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6, w chwili, gdy r=\/9_6 (dm). Do tabelki nalezy wpisa¢ rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =2 (dm), » =10 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)




Zadania domowe z TMM — seria I ZESTAW 5

Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.

Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.2 (rad), kat nutacji f= 0.4 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.2 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =2 (dm), u®=[1,0]", v¥=]0, 17, k? =16, 0]" (dm), qo=[#2 (rad), 6 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy o= 1.3 (rad).

Dane: @ =4 (dm), b =2 (dm), ¢ =10 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/140(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =2 (dm), b =12 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)




Zadania domowe z TMM — seria I ZESTAW 6

Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.

Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji &= 0.2 (rad), kat nutacji = 0.5 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.3 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =2 (dm), u®=[1,0]", v¥=]0, 17", k=7, 0]" (dm), qo=[#2 (rad), 7 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.25 (rad).

Dane: @ =5 (dm), b =2 (dm), ¢ =12 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/192(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =2 (dm), b =14 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)




Zadania domowe z TMM — seria I ZESTAW 7

Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.

Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji &= 0.3 (rad), kat nutacji = 0.1 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.2 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=3(dm), u®=[1,0]", v¥=]0, 17, k¥ =[4, 0]" (dm), qo=[#2 (rad), 4 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.45 (rad).

Dane: a =1 (dm), b =3 (dm), ¢ =135 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6, w chwili, gdy r=\/5_5 (dm). Do tabelki nalezy wpisa¢ rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =3 (dm), b =8 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)




Zadania domowe z TMM — seria I ZESTAW 8

Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.

Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji = 0.3 (rad), kat nutacji f= 0.2 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.1 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =3 (dm), u®=[1,0]", v¥=]0, 17", k¥ =[5, 0]" (dm), qo=[#2 (rad), 5 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.4 (rad).

Dane: ¢ =2 (dm), b =3 (dm), ¢ =7 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6, w chwili, gdy r=\/§ (dm). Do tabelki nalezy wpisa¢ rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =3 (dm), » =10 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)




Zadania domowe z TMM — seria I ZESTAW 9

Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.

Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji &= 0.3 (rad), kat nutacji f= 0.4 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.1 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=3(dm), u®=[1,0]", v¥=]0, 17", k=17, 0]" (dm), qo=[#2 (rad), 7 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy o= 1.3 (rad).

Dane: @ =4 (dm), b=3 (dm), ¢ =11 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/187(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =3 (dm), b =14 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)




Zadania domowe z TMM — seria | H ZESTAW 10 ||

Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji &= 0.3 (rad), kat nutacji f= 0.5 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.2 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=3(dm), u®=[1,0]", v¥=]0, 17", k? =8, 0]" (dm), qo=[#2 (rad), 8 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.25 (rad).

Dane: @ =5 (dm), b =3 (dm), ¢ =13 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=+4/247(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =3 (dm), b =16 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)




Zadania domowe z TMM — seria | H ZESTAW 11 ||

Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji = 0.4 (rad), kat nutacji = 0.1 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.3 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=4(dm), u®=[1,0]", v¥=]0, 17", k¥ =[5, 0]" (dm), qo=[#2 (rad), 5 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.45 (rad).

Dane: a =1 (dm), b =4 (dm), ¢ =6 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6, w chwili, gdy r=\/§l (dm). Do tabelki nalezy wpisa¢ rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =4 (dm), » =10 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji &= 0.4 (rad), kat nutacji f= 0.2 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.2 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=4(dm), u”=[1,0]", v¥=]0, 17, k? =16, 0] (dm), qo=[#2 (rad), 6 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.4 (rad).

Dane: a =2 (dm), b =4 (dm), ¢ =8 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/m (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =4 (dm), b =12 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji = 0.4 (rad), kat nutacji f= 0.3 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.1 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=4(dm), u”=[1,0]", v¥=]0, 17", k=17, 0]" (dm), qo=[#2 (rad), 7 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.35 (rad).

Dane: @ =3 (dm), b =4 (dm), ¢ =10 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/180(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =4 (dm), b =14 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji a = 0.4 (rad), kat nutacji = 0.5 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.1 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=4(dm), u®=[1,0]", v¥=]0, 17", k=19, 0] (dm), qo=[#2 (rad), 9 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.25 (rad).

Dane: @ =5 (dm), b =4 (dm), ¢ =14 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=m (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =4 (dm), b =18 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.5 (rad), kat nutacji = 0.1 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.4 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =5 (dm), u®=[1,0]", v¥=]0, 17, k=16, 0]" (dm), qo=[#2 (rad), 6 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.45 (rad).

Dane: a =1 (dm), b =5 (dm), ¢ =7 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/119(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =5 (dm), b =12 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji &= 0.5 (rad), kat nutacji f= 0.2 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.3 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=5(dm), u®=[1,0]", v¥=]0, 17", k=17, 0]" (dm), qo=[#2 (rad), 7 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.4 (rad).

Dane: a =2 (dm), b =5 (dm), ¢ =9 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/ﬁ (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =5 (dm), b =14 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.5 (rad), kat nutacji f= 0.3 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.2 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=5(dm), u®=[1,0]", v¥=]0, 17", k? =8, 0]" (dm), qo=[#2 (rad), 8 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.35 (rad).

Dane: @ =3 (dm), b=5 (dm), ¢ =11 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/ﬁ (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =35 (dm), b =16 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)




Zadania domowe z TMM — seria | H ZESTAW 18 ||

Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji &= 0.5 (rad), kat nutacji f= 0.4 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.1 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=5(dm), u®=[1,0]", v¥=]0, 17", k=19, 0] (dm), qo=[#2 (rad), 9 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy o= 1.3 (rad).

Dane: @ =4 (dm), b =5 (dm), ¢ =13 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/299(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =5 (dm), b =18 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.1 (rad), kat nutacji f= 0.6 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.5 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=1(dm), u®=[1,0]", v¥=]0, 17", k=17, 0]" (dm), qo=[#2 (rad), 7 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy o= 1.2 (rad).

Dane: @ =6 (dm), b =1 (dm), ¢ =13 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/ﬁ (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a=1(dm), b =14 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.1 (rad), kat nutacji = 0.7 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.6 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=1(dm), u®=[1,0]", v¥=]0, 17, k? =8, 0]" (dm), qo=[#2 (rad), 8 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.15 (rad).

Dane: ¢ =7 (dm), b=1 (dm), ¢ =15 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/ﬁ (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a=1(dm), » =16 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.1 (rad), kat nutacji f= 0.8 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.7 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=1(dm), u®=[1,0]", v¥=]0, 17", k=19, 0]" (dm), qo=[#2 (rad), 9 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy o= 1.1 (rad).

Dane: ¢ =8 (dm), b=1 (dm), ¢ =17 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/@ (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a=1(dm), b =18 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.1 (rad), kat nutacji = 0.9 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.8 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=1(dm), u” =11, 07", v¥=]0, 11", k¥ =[10, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 10 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.05 (rad).

Dane: @ =9 (dm), b=1 (dm), ¢ =19 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/399(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =1 (dm), b =20 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji = 0.1 (rad), kat nutacji =1 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.9 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=1(dm), u” =1, 07", v¥=]0, 17", k¥ =[11, 0]" (dm), qo=[#/2 (rad), 11 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ =1 (rad).

Dane: @ =10 (dm), =1 (dm), ¢ =21 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/@ (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a=1(dm), b =22 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji &= 0.2 (rad), kat nutacji f= 0.6 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.4 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =2 (dm), u®=[1,0]", v¥=]0, 17, k? =8, 0]" (dm), qo=[#2 (rad), 8 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy o= 1.2 (rad).

Dane: @ =6 (dm), b =2 (dm), ¢ =14 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/252(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =2 (dm), b =16 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.2 (rad), kat nutacji = 0.7 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.5 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =2 (dm), u®=[1,0]", v¥=]0, 17, k=19, 0] (dm), qo=[#2 (rad), 9 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.15 (rad).

Dane: ¢ =7 (dm), b=2 (dm), ¢ =16 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/320(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =2 (dm), b =18 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.2 (rad), kat nutacji f= 0.8 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.6 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =2 (dm), u” =1, 07", v¥=]0, 17", k¥ =10, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 10 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy o= 1.1 (rad).

Dane: @ =8 (dm), b =2 (dm), ¢ =18 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/396(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =2 (dm), b =20 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji &= 0.2 (rad), kat nutacji = 0.9 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.7 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=2(dm), u” =1, 07", v¥=]0, 17", k¥ =[11, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 11 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.05 (rad).

Dane: @ =9 (dm), b =2 (dm), ¢ =20 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/480(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =2 (dm), b =22 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.2 (rad), kat nutacji =1 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.8 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =2 (dm), u” =1, 071", v¥=]0, 17", k¥ =[12, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 12 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ =1 (rad).

Dane: @ =10 (dm), b =2 (dm), ¢ =22 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/572(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =2 (dm), b =24 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji &= 0.3 (rad), kat nutacji f= 0.6 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.3 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =3 (dm), u®=[1,0]", v¥=]0, 17", k=19, 0] (dm), qo=[#2 (rad), 9 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy o= 1.2 (rad).

Dane: @ =6 (dm), b =3 (dm), ¢ =15 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/m (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =3 (dm), b =18 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji &= 0.3 (rad), kat nutacji f= 0.7 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.4 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =3 (dm), u” =1, 071", v¥=]0, 17", k¥ =[10, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 10 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.15 (rad).

Dane: ¢ =7 (dm), b =3 (dm), ¢ =17 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/ﬁ (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =3 (dm), b =20 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji &= 0.3 (rad), kat nutacji £ = 0.8 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.5 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =3 (dm), u” =1, 071", v¥=]0, 17", k¥ =[11, 0]" (dm), qo=[#/2 (rad), 11 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy o= 1.1 (rad).

Dane: @ =8 (dm), b =3 (dm), ¢ =19 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/ﬁ (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =3 (dm), b =22 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji &= 0.3 (rad), kat nutacji f= 0.9 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.6 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =3 (dm), u” =1, 07", v¥=]0, 17", k¥ =[12, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 12 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.05 (rad).

Dane: @ =9 (dm), b =3 (dm), ¢ =21 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/567(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =3 (dm), b =24 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji = 0.3 (rad), kat nutacji =1 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.7 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =3 (dm), u” =1, 07", v¥=]0, 17", k¥ =[13, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 13 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ =1 (rad).

Dane: @ =10 (dm), =3 (dm), ¢ =23 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/667(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =3 (dm), b =26 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji &= 0.4 (rad), kat nutacji f= 0.6 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.2 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=4(dm), u” =1, 07", v¥=]0, 17", k¥ =[10, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 10 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy o= 1.2 (rad).

Dane: @ =6 (dm), b =4 (dm), ¢ =16 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=+/384(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =4 (dm), b =20 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji &= 0.4 (rad), kat nutacji = 0.7 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.3 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=4(dm), u” =1, 071", v¥=]0, 17", k¥ =[11, 0]" (dm), qo=[#/2 (rad), 11 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.15 (rad).

Dane: @ =7 (dm), b =4 (dm), ¢ =18 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=m (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =4 (dm), b =22 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji &= 0.4 (rad), kat nutacji f= 0.8 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.4 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=4(dm), u” =1, 07", v¥=]0, 17, k¥ =[12, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 12 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy o= 1.1 (rad).

Dane: @ =8 (dm), b =4 (dm), ¢ =20 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/560(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =4 (dm), b =24 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji &= 0.4 (rad), kat nutacji = 0.9 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.5 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=4(dm), u” =1, 07", v¥=]0, 17", k¥ =13, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 13 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.05 (rad).

Dane: @ =9 (dm), b =4 (dm), ¢ =22 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/660(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =4 (dm), b =26 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji a = 0.4 (rad), kat nutacji =1 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.6 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=4(dm), u” =1, 07", v¥=]0, 17", k¥ =[14, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 14 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ =1 (rad).

Dane: @ =10 (dm), b =4 (dm), ¢ =24 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/ﬁ (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =4 (dm), b =28 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.5 (rad), kat nutacji f= 0.6 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.1 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =5 (dm), u” =1, 071", v¥=]0, 17", k¥ =[11, 0]" (dm), qo=[#/2 (rad), 11 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy o= 1.2 (rad).

Dane: @ =6 (dm), b =5 (dm), ¢ =17 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/459(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =5 (dm), b =22 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.5 (rad), kat nutacji = 0.7 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.2 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =5 (dm), u” =11, 071", v¥=]0, 17", k¥ =[12, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 12 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.15 (rad).

Dane: ¢ =7 (dm), b =5 (dm), ¢ =19 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/§ (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =5 (dm), b =24 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.5 (rad), kat nutacji £ = 0.8 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.3 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =5 (dm), u” =11, 07", v¥=]0, 17", k¥ =13, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 13 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy o= 1.1 (rad).

Dane: @ =8 (dm), b =5 (dm), ¢ =21 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=@ (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =5 (dm), b =26 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.5 (rad), kat nutacji = 0.9 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.4 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =5 (dm), u” =1, 071", v¥=]0, 17, k¥ =[14, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 14 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.05 (rad).

Dane: @ =9 (dm), b =5 (dm), ¢ =23 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/759(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =5 (dm), b =28 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.5 (rad), kat nutacji =1 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.5 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =5 (dm), u” =1, 07", v¥=]0, 17", k¥ =[15, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 15 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ =1 (rad).

Dane: @ =10 (dm), b =5 (dm), ¢ =25 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/% (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =5 (dm), » =30 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji = 0.6 (rad), kat nutacji = 0.1 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.5 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =6 (dm), u®=[1,0]", v¥=]0, 17, k=17, 0]" (dm), qo=[#2 (rad), 7 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.45 (rad).

Dane: a =1 (dm), b =6 (dm), ¢ =8 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/160(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =6 (dm), b =14 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji &= 0.6 (rad), kat nutacji f= 0.2 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.4 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =6 (dm), u®=[1,0]", v¥=]0, 17, k? =8, 0]" (dm), qo=[#2 (rad), 8 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.4 (rad).

Dane: ¢ =2 (dm), b =6 (dm), ¢ =10 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/220(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =6 (dm), b =16 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji a = 0.6 (rad), kat nutacji f= 0.3 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.3 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =6 (dm), u®=[1,0]", v¥=]0, 17", k=19, 0] (dm), qo=[#2 (rad), 9 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.35 (rad).

Dane: @ =3 (dm), b =6 (dm), ¢ =12 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/ﬁ (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =6 (dm), b =18 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji a = 0.6 (rad), kat nutacji f= 0.4 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.2 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =6 (dm), u” =1, 07", v¥=]0, 11", k¥ =10, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 10 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy o= 1.3 (rad).

Dane: @ =4 (dm), b =6 (dm), ¢ =14 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/364(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =6 (dm), b =20 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji a = 0.6 (rad), kat nutacji = 0.5 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.1 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =6 (dm), u” =1, 071", v¥=]0, 11", k¥ =[11, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 11 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.25 (rad).

Dane: @ =5 (dm), b =6 (dm), ¢ =16 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/m (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =6 (dm), b =22 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji &= 0.6 (rad), kat nutacji = 0.7 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.1 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =6 (dm), u” =1, 07", v¥=]0, 17", k¥ =13, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 13 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.15 (rad).

Dane: @ =7 (dm), b =6 (dm), ¢ =20 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=14/640(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =6 (dm), b =26 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji &= 0.6 (rad), kat nutacji f= 0.8 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.2 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =6 (dm), u” =1, 07", v¥=]0, 17", k¥ =[14, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 14 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy o= 1.1 (rad).

Dane: @ =8 (dm), b =6 (dm), ¢ =22 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/m (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =6 (dm), b =28 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji &= 0.6 (rad), kat nutacji = 0.9 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.3 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =6 (dm), u” =1, 07", v¥=]0, 17", k¥ =[15, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 15 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.05 (rad).

Dane: @ =9 (dm), b =6 (dm), ¢ =24 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=+4/864(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =6 (dm), b =30 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji a = 0.6 (rad), kat nutacji =1 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.4 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =6 (dm), u” =1, 07", v¥=]0, 17, k¥ =[16, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 16 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ =1 (rad).

Dane: @ =10 (dm), =6 (dm), ¢ =26 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/@ (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =6 (dm), b =32 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.7 (rad), kat nutacji = 0.1 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.6 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=7(dm), u®=[1,0]", v¥=]0, 17", k=8, 0]" (dm), qo=[#2 (rad), 8 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.45 (rad).

Dane: a =1 (dm), b =7 (dm), ¢ =9 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/207 (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =7 (dm), b =16 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.7 (rad), kat nutacji f= 0.2 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.5 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=7(dm), u®=[1,0]", v¥=]0, 17", k=19, 0] (dm), qo=[#2 (rad), 9 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.4 (rad).

Dane: ¢ =2 (dm), =7 (dm), ¢ =11 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/ﬁ (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a=7(dm), b =18 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji = 0.7 (rad), kat nutacji f= 0.3 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.4 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=7(dm), u” =11, 07", v¥=]0, 17", k¥ =[10, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 10 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.35 (rad).

Dane: @ =3 (dm), b=7 (dm), ¢ =13 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/ﬁ (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =7 (dm), b =20 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.7 (rad), kat nutacji f= 0.4 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.3 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=7(dm), u” =1, 071", v¥=]0, 17", k¥ =[11, 0]" (dm), qo=[#/2 (rad), 11 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy o= 1.3 (rad).

Dane: ¢ =4 (dm), b=7 (dm), ¢ =15 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/ﬁ (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =7 (dm), b =22 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.7 (rad), kat nutacji = 0.5 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.2 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=7(dm), u” =1, 071", v¥=]0, 17", k¥ =[12, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 12 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.25 (rad).

Dane: @ =5 (dm), b=7 (dm), ¢ =17 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/527(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =7 (dm), b =24 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.7 (rad), kat nutacji f= 0.6 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.1 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=7(dm), u” =11, 07", v¥=]0, 17", k¥ =13, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 13 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy o= 1.2 (rad).

Dane: @ =6 (dm), b =7 (dm), ¢ =19 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/627(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =7 (dm), b =26 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.7 (rad), kat nutacji £ = 0.8 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.1 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=7(dm), u” =1, 07", v¥=]0, 17", k¥ =[15, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 15 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy o= 1.1 (rad).

Dane: @ =8 (dm), b =7 (dm), ¢ =23 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/ﬁ (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =7 (dm), b =30 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.7 (rad), kat nutacji = 0.9 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.2 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=7(dm), u” =1, 07", v¥=]0, 17, k¥ =[16, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 16 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.05 (rad).

Dane: @ =9 (dm), b =7 (dm), ¢ =25 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/ﬁ (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =7 (dm), b =32 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)




Zadania domowe z TMM — seria | H ZESTAW 61 ||

Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.7 (rad), kat nutacji =1 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.3 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=7(dm), u” =1, 071", v¥=]0, 17", k¥ =[17, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 17 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ =1 (rad).

Dane: @ =10 (dm), b =7 (dm), ¢ =27 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6, w chwili, gdy r=+/1107 (dm). Do tabelki nalezy wpisa¢ rozwigzanie @
z przedziatu (0, 77/2).

Dane: a =7 (dm), b =34 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji = 0.8 (rad), kat nutacji = 0.1 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.7 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=8(dm), u®=[1,0]", v¥=]0, 17", k=19, 0] (dm), qo=[#2 (rad), 9 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.45 (rad).

Dane: ¢ =1 (dm), b =8 (dm), ¢ =10 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/260(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =8 (dm), b =18 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji = 0.8 (rad), kat nutacji f= 0.2 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.6 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=8(dm), u” =1, 07", v¥=]0, 11", k¥ =10, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 10 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.4 (rad).

Dane: @ =2 (dm), b =8 (dm), ¢ =12 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/336(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =8 (dm), b =20 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji = 0.8 (rad), kat nutacji f= 0.3 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.5 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =8 (dm), u” =1, 071", v¥=]0, 17", k¥ =[11, 0]" (dm), qo=[#/2 (rad), 11 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.35 (rad).

Dane: @ =3 (dm), b =8 (dm), ¢ =14 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/420(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =8 (dm), b =22 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji = 0.8 (rad), kat nutacji f= 0.4 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.4 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =8 (dm), u” =1, 07", v¥=]0, 17", k¥ =[12, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 12 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy o= 1.3 (rad).

Dane: @ =4 (dm), b =8 (dm), ¢ =16 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/512(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =8 (dm), b =24 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji = 0.8 (rad), kat nutacji = 0.5 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.3 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =8 (dm), u” =1, 07", v¥=]0, 17", k¥ =13, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 13 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.25 (rad).

Dane: @ =5 (dm), b =28 (dm), ¢ =18 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/612(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =8 (dm), b =26 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji = 0.8 (rad), kat nutacji f= 0.6 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.2 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =8 (dm), u” =1, 071", v¥=]0, 11", k¥ =[14, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 14 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy o= 1.2 (rad).

Dane: @ =6 (dm), b =8 (dm), ¢ =20 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/720(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =8 (dm), b =28 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)




Zadania domowe z TMM — seria | H ZESTAW 68 ||

Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji = 0.8 (rad), kat nutacji = 0.7 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.1 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =8 (dm), u” =1, 071", v¥=]0, 11", k¥ =[15, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 15 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.15 (rad).

Dane: ¢ =7 (dm), b =8 (dm), ¢ =22 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/836(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =8 (dm), » =30 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji a = 0.8 (rad), kat nutacji = 0.9 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.1 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =8 (dm), u” =1, 071", v¥=]0, 11", k¥ =[17, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 17 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.05 (rad).

Dane: @ =9 (dm), b =8 (dm), ¢ =26 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6, w chwili, gdy r=+/1092 (dm). Do tabelki nalezy wpisa¢ rozwigzanie @
z przedziatu (0, 77/2).

Dane: a =8 (dm), b =34 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji a = 0.8 (rad), kat nutacji =1 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.2 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=8(dm), u” =1, 07", v@=]0, 17", k¥ =[18, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 18 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ =1 (rad).

Dane: @ =10 (dm), =8 (dm), ¢ =28 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6, w chwili, gdy r=+/1232(dm). Do tabelki nalezy wpisa¢ rozwigzanie @
z przedziatu (0, 77/2).

Dane: a =8 (dm), b =36 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji &= 0.9 (rad), kat nutacji = 0.1 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.8 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =9 (dm), u” =11, 07", v?=]0, 17", k¥ =[10, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 10 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.45 (rad).

Dane: ¢ =1 (dm), =9 (dm), ¢ =11 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/319(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =9 (dm), b =20 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)




Zadania domowe z TMM — seria | H ZESTAW 72 ||

Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji &= 0.9 (rad), kat nutacji f= 0.2 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.7 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =9 (dm), u” =1, 07", v¥=]0, 17", k¥ =[11, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 11 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.4 (rad).

Dane: ¢ =2 (dm), b=9 (dm), ¢ =13 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/ﬁ (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =9 (dm), b =22 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji &= 0.9 (rad), kat nutacji f= 0.3 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.6 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =9 (dm), u” =1, 07", v?=]0, 17, k¥ =[12, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 12 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.35 (rad).

Dane: @ =3 (dm), »=9 (dm), ¢ =15 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/@ (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =9 (dm), b =24 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji = 0.9 (rad), kat nutacji f= 0.4 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.5 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =9 (dm), u” =11, 07", v?=]0, 17", k¥ =[13, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 13 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy o= 1.3 (rad).

Dane: ¢ =4 (dm), =9 (dm), ¢ =17 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/% (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =9 (dm), b =26 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji &= 0.9 (rad), kat nutacji f= 0.5 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.4 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =9 (dm), u” =1, 07", v?=]0, 17", k¥ =[14, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 14 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.25 (rad).

Dane: @ =5 (dm), »=9 (dm), ¢ =19 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/ﬁ (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =9 (dm), b =28 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.9 (rad), kat nutacji f= 0.6 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.3 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =9 (dm), u” =1, 07", v?=]0, 17, k¥ =[15, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 15 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy o= 1.2 (rad).

Dane: @ =6 (dm), b=9 (dm), ¢ =21 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/819(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =9 (dm), b =30 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji = 0.9 (rad), kat nutacji f= 0.7 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.2 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =9 (dm), u” =1, 07", v?=]0, 17, k¥ =[16, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 16 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.15 (rad).

Dane: ¢ =7 (dm), b=9 (dm), ¢ =23 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/% (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =9 (dm), b =32 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji &= 0.9 (rad), kat nutacji f= 0.8 (rad), kat obrotu wtasnego y=-0.1 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =9 (dm), u” =1, 07", v¥=]0, 11", k¥ =[17, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 17 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy o= 1.1 (rad).

Dane: @ =8 (dm), b =9 (dm), ¢ =25 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6, w chwili, gdy r=+/1075(dm). Do tabelki nalezy wpisa¢ rozwigzanie @
z przedziatu (0, 77/2).

Dane: a =9 (dm), b =34 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.9 (rad), kat nutacji =1 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.1 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =9 (dm), u” =1, 07", v¥=]0, 17", k¥ =19, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 19 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ =1 (rad).

Dane: @ =10 (dm), »=9 (dm), ¢ =29 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6, w chwili, gdy r=4[1363(dm). Do tabelki nalezy wpisa¢ rozwigzanie @
z przedziatu (0, 77/2).

Dane: a =9 (dm), b =38 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji =1 (rad), kat nutacji f= 0.1 (rad), kat obrotu wtasnego y=-0.9 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =10 (dm), u”=T1, 01", v =10, 17", k? =11, 0] (dm), qo=[#2 (rad), 11 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.45 (rad).

Dane: a=1 (dm), b =10 (dm), ¢ =12 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czton 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6,. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=+/384(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a=10(dm), b =22 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji =1 (rad), kat nutacji f= 0.2 (rad), kat obrotu wtasnego y=-0.8 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =10 (dm), u”=T1, 01", v =10, 17", k? =[12, 0] (dm), qo=[#2 (rad), 12 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.4 (rad).

Dane: ¢ =2 (dm), b =10 (dm), ¢ =14 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6,. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/476(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a=10(dm), b =24 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji =1 (rad), kat nutacji f= 0.3 (rad), kat obrotu wtasnego y=-0.7 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =10 (dm), u”=T1, 01", v =10, 17", k? =13, 0] (dm), qo=[#2 (rad), 13 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.35 (rad).

Dane: @ =3 (dm), b =10 (dm), ¢ =16 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czton 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6,. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/576(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =10 (dm), b =26 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji =1 (rad), kat nutacji f= 0.4 (rad), kat obrotu wtasnego y=-0.6 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=10(dm), u” =11, 01", v =10, 17", k? =[14, 0]" (dm), qo=[#2 (rad), 14 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy o= 1.3 (rad).

Dane: a =4 (dm), b =10 (dm), ¢ =18 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czton 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6,. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/684(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =10 (dm), b =28 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji =1 (rad), kat nutacji f= 0.5 (rad), kat obrotu wtasnego y=-0.5 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =10 (dm), u”=T1, 01", v =10, 17", k? =15, 0] (dm), qo=[#2 (rad), 15 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.25 (rad).

Dane: a =5 (dm), b =10 (dm), ¢ =20 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czton 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6,. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/800(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =10 (dm), » =30 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji =1 (rad), kat nutacji f= 0.6 (rad), kat obrotu wtasnego y=-0.4 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =10 (dm), u” =1, 01", v =10, 17", k? =16, 0]" (dm), qo=[#2 (rad), 16 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy o= 1.2 (rad).

Dane: a =6 (dm), b =10 (dm), ¢ =22 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czton 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6,. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/924(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =10 (dm), b =32 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji =1 (rad), kat nutacji f= 0.7 (rad), kat obrotu wtasnego y=-0.3 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=10(dm), u®=T1, 01", v =10, 17", k? =[17, 0] (dm), qo=[#2 (rad), 17 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.15 (rad).

Dane: a =7 (dm), b =10 (dm), ¢ =24 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6,. Nalezy policzy¢

kat 6, w chwili, gdy r=+/1056(dm). Do tabelki nalezy wpisa¢ rozwigzanie @
z przedziatu (0, 77/2).

Dane: a=10(dm), b =34 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji =1 (rad), kat nutacji f= 0.8 (rad), kat obrotu wtasnego y=-0.2 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =10 (dm), u”=T1, 01", v =10, 17", k? =118, 0]" (dm), qo=[2 (rad), 18 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy o= 1.1 (rad).

Dane: a =8 (dm), b =10 (dm), ¢ =26 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czton 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6,. Nalezy policzy¢

kat 6, w chwili, gdy r=+/1196(dm). Do tabelki nalezy wpisa¢ rozwigzanie @
z przedziatu (0, 77/2).

Dane: a =10 (dm), b =36 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem 7, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji =1 (rad), kat nutacji f= 0.9 (rad), kat obrotu wtasnego y=-0.1 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=10(dm), u”=T1, 01", v =10, 17", k? =19, 0] (dm), qo=[#2 (rad), 19 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 1.05 (rad).

Dane: @ =9 (dm), b =10 (dm), ¢ =28 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czton 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6,. Nalezy policzy¢

kat 6, w chwili, gdy r=+/1344(dm). Do tabelki nalezy wpisa¢ rozwigzanie @
z przedziatu (0, 77/2).

Dane: a =10 (dm), b =38 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji = 0.1 (rad), kat nutacji = 1.1 (rad), kat obrotu wlasnego y=1 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=1(dm), u” =1, 07", v¥=]0, 17", k¥ =[12, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 12 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 0.95 (rad).

Dane: a =11 (dm), =1 (dm), ¢ =23 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/ﬁ (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a=1(dm), b =24 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.2 (rad), kat nutacji = 1.1 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.9 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =2 (dm), u” =1, 07", v¥=]0, 17", k¥ =13, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 13 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 0.95 (rad).

Dane: a =11 (dm), b =2 (dm), ¢ =24 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/672(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =2 (dm), b =26 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji &= 0.3 (rad), kat nutacji = 1.1 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.8 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=3(dm), u” =1, 071", v¥=]0, 17", k¥ =[14, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 14 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 0.95 (rad).

Dane: a =11 (dm), =3 (dm), ¢ =25 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/ﬁ (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =3 (dm), b =28 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)




Zadania domowe z TMM — seria | H ZESTAW 92 ||

Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji &= 0.4 (rad), kat nutacji = 1.1 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.7 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=4(dm), u” =1, 07", v¥=]0, 17", k¥ =[15, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 15 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 0.95 (rad).

Dane: a =11 (dm), b =4 (dm), ¢ =26 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=+/884(dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =4 (dm), b =30 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)




Zadania domowe z TMM — seria | H ZESTAW 93 ||

Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.5 (rad), kat nutacji = 1.1 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.6 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =5 (dm), u” =1, 07", v¥=]0, 17, k¥ =[16, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 16 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 0.95 (rad).

Dane: a =11 (dm), »=5 (dm), ¢ =27 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=4/999 (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a =5 (dm), b =32 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji &= 0.6 (rad), kat nutacji = 1.1 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.5 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =6 (dm), u” =1, 071", v¥=]0, 11", k¥ =[17, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 17 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 0.95 (rad).

Dane: a =11 (dm), b =6 (dm), ¢ =28 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6, w chwili, gdy r=+/1120(dm). Do tabelki nalezy wpisa¢ rozwigzanie @
z przedziatu (0, 77/2).

Dane: a =6 (dm), b =34 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.7 (rad), kat nutacji = 1.1 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.4 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=7(dm), u” =1, 07", v¥=]0, 17", k¥ =[18, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 18 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 0.95 (rad).

Dane: a =11 (dm), b=7 (dm), ¢ =29 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6, w chwili, gdy r=+/1247(dm). Do tabelki nalezy wpisa¢ rozwigzanie @
z przedziatu (0, 77/2).

Dane: a =7 (dm), b =36 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.8 (rad), kat nutacji = 1.1 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.3 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =8 (dm), u” =1, 071", v?=]0, 17", k¥ =19, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 19 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 0.95 (rad).

Dane: a =11 (dm), =8 (dm), ¢ =30 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6, w chwili, gdy r=+/1380(dm). Do tabelki nalezy wpisa¢ rozwigzanie @
z przedziatu (0, 77/2).

Dane: a =8 (dm), b =38 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.9 (rad), kat nutacji = 1.1 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.2 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =9 (dm), u” =1, 07", v?=]0, 17", k¥ =20, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 20 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 0.95 (rad).

Dane: a =11 (dm), =9 (dm), ¢ =31 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6, w chwili, gdy r=+/1519(dm). Do tabelki nalezy wpisa¢ rozwigzanie @
z przedziatu (0, 77/2).

Dane: a =9 (dm), b =40 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji =1 (rad), kat nutacji f= 1.1 (rad), kat obrotu wtasnego y= 0.1 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: =10 (dm), u” =11, 01", v =10, 17", k? =[21, 0]" (dm), qo=[#2 (rad), 21 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 0.95 (rad).

Dane: ¢ =11 (dm), b=10 (dm), ¢ =32 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6, w chwili, gdy r=+/1664 (dm). Do tabelki nalezy wpisa¢ rozwigzanie @
z przedziatu (0, 77/2).

Dane: a =10 (dm), b =42 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji = 1.2 (rad), kat nutacji = 1.1 (rad), kat obrotu wlasnego y=-0.1 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=12(dm), u”=T1, 01", v =10, 17", k®=1[23, 0] (dm), qo=[#2 (rad), 23 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 0.95 (rad).

Dane: ¢ =11 (dm), b=12 (dm), ¢ =34 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6, w chwili, gdy r=+/1972(dm). Do tabelki nalezy wpisa¢ rozwigzanie @
z przedziatu (0, 77/2).

Dane: a =12 (dm), b =46 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)
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Wyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladno$cig do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

1. Orientacja uktadu n;wzgledem T, jest opisana przez trzy katy Eulera (zxz), wynoszace:
kat precesji o= 0.1 (rad), kat nutacji = 1.2 (rad), kat obrotu wtasnego y= 1.1 (rad).
Nalezy obliczy¢ kosinus kata pomigdzy osiami x uktadow =, 1 .

2. Pokazany na rysunku mechanizm mozna opisa¢ nastgpujacym réwnaniem:

®=ru"+ R(go)k(z) —sv® =0.
Dla zadanej wartosci wspotrzednej r rozwigzywano zadanie kinematyki o potozeniu. Postlugiwano si¢
metoda Newtona-Raphsona, przyjmujac wektor niewiadomych q = [¢, s]” oraz przyblizenie startowe
q’=[¢, 1. Policzy¢ warto$é¢ q' =[¢',s']", otrzymana po pierwszym kroku iteracji (do tabelki
wpisaé jedynie wartos¢ ¢").
Dane: r=1(dm), u” =1, 071", v¥=]0, 17", k¥ =[13, 0]" (dm), qo = [#/2 (rad), 13 (dm)]".

o[ ]

sing  cos@

3. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Wspohrzedna ¢ odmierza kat obrotu
cztonu 1 wzgledem podstawy, a wspolrzgdna s przesunigcie cztonu 2 wzgledem 3. Obliczy¢ wspolrzedna s
w chwili, gdy ¢ = 0.9 (rad).

Dane: a =12 (dm), b=1 (dm), ¢ =25 (dm).

4. Na rysunku przedstawiono schemat kinematyczny mechanizmu. Czlon 3 porusza si¢
wzdhuiz prowadnicy rownoleglej do osi x globalnego ukladu odniesienia, parametr r
odmierza jego potozenie. Orientacja cztonu 1 okreslona jest przez kat 6;. Nalezy policzy¢

kat 6 w chwili, gdy r=\/ﬁ (dm). Do tabelki nalezy wpisaé rozwigzanie @
z przedziatu (0, 7/2).

Dane: a=1(dm), b =26 (dm).

Imig i nazwisko Nr indeksu cos(xy, Xo) (—) @' (rad) s (dm) 6, (rad)




