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2+1 Stopnie swovody, pary kinematyczne 13

polega na tym, ze dodano sWorzeﬁ.Afwbity w kule czio-
nu A i prowadzony w rowku rdéwnolegiym do osi x,. Swo-

Rys. 14. Para III kla~-
8ys 1 postaci. Rys. 15. Para III klasy,
Schemat 2" postaci, Schemat

rzed pozwale wigc na obrét wokéi'x,, nie przeszkadze-
" Jge przesuwaniu gi¢ wzdiuz x; . Nie sg mozliwe ruchy
postepowe wzdiuz x; i x3 oraz obrdét wokdx x,. Przy—
kiad techniczny mamy na rysunku 16.

Wreszcie postaé 3 jest pokazana schematycznie na,

Rys. 16, Para III klasy, ' Rys. 17. Para III klasy,
2 postaci. Przykiad 5 postaci-
techniczny



