Tentamen 1 FFM515 Mekanik 1

Tid och plats: Mandagen den 11 januari 2010 klockan 08.30-12.30.
Hjdlpmedel: Typgodkand raknedosa.

Examinator: Mans Henningson.

Jourhavande ldrare: Sten Salomonson, 0768-179321.

Podngberikning: Varje uppgift bedoms med 0, 1, 2 eller 3 podng enligt féljande principer:
For 3 poang krévs en helt korrekt 16sning.

Mindre fel ger 1 poéngs avdrag.

Allvarliga fel (t ex dimensionsfel eller andra orimliga resultat) ger 2 poédngs avdrag,.
Allvarliga principiella fel eller en ofullsténdig 16sning ger 0 poéng pa uppgiften.

Betygsgrdnser: For att bli godkdnd krévs minst 6 poéng totalt pa uppgifterna 1-4.
For de som ar godkdnda bestdms betyget av den totala podngen pa uppgifterna 1-6 sa att
6-10 poang ger betyg 3, 11-14 poéang ger betyg 4 och 15-18 podng ger betyg 5.

Grundliggande uppgifter

1. Bestdm spannkraften 7' i linan, uttryckt i den palagda kraften P (som &r riktad fran
punkten D), avstanden a, b, ¢ och vinkeln . (Tyngdkraften férsummas.)

2. Hjulet har massan m, och den statiska friktionskoefficienten mellan hjulet och underla-
get ar ps. Om vinkeln o mellan linan och vertikalriktningen &r liten eller stor kommer
hjulet att rulla at vanster respektive hoger. Bestdm det kritiska virdet pa a for vilket
ingen rullning sker. Bestdm sedan, for detta viarde pa «, storleken av kraften P da
hjulet borjar glida.

3. Fluidpartikeln P ror sig i pumpen sé& att avstandet r till centrum varierar med tiden
t enligt r = rgcosh Kt, dér ry och K = 6 ar givna konstanter. Bestdm storleken a av
partikelns accelerationsvektor a uttryckt i r, ro och K (men inte t).

4. Bilen med massan m startar fran vila, och accelererar sedan likformigt uppfor bac-
ken, som har lutningsvinkeln «, sa att den efter att ha tillryggalagt strédckan s har
hastigheten v. Bestam den effekt P som &verfors fran motorn till drivhjulen i detta
ogonblick.

Overkursuppgifter

5. Balken belastas med en vertikal kraftfordelning w, som varierar med avstandet x fran
punkten A enligt w = kyx — kox?, dér ky och ky dr givna konstanter. (Balkens tyngd
forsummas.) Bestam reaktionskrafterna pa balken fran stéden i A och B.

6. Da avstandet x = 0 har vagnen och kedjan som ligger pa den tillsammans massan
m. Vagnen paverkas sedan av en konstant dragkraft P. Kedjan har massan p per
langdenhet och glider fritt genom halet i vagnen. Varje lank bromsas in av spéanningen
T i den del av kedjan som redan ligger pa marken. (Kraften mellan denna lénk och de
som &r kvar pa vagnen forsummas.) Bestdm vagnens acceleration a, uttryckt i P, m,
p och x. Bestdm aven spanningen 7', uttryckt i p och vagnens hastighet v.

Lycka till!
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