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1.7. PYTANIA I TEMATY 55

- Ile stopni swobody ma model podany na rys. 1.38a?

- Wyznaczyé mozliwe ruchy oraz klase i postaé nastepujgcych par
kinematycznych (rys. 1.40): a) pary két $rubowych, b) pary wystepu-
jacej w przyrzadach precyzyjnych (przegub nozowy), c¢) poXaczenia

korby z korbowodem, d) potaczenia stosowanego w faricuchach, e) pro-
wadzenia cylindrycznego.

e /

Rys. 1.40

- Narysowad¢ schemat, okreslié liczbe cziondw i par kinematycznych
oraz obliczyé ruchliwo$é nastepujacych mechanizméw (rys. 1.41):
a) mechanizmu korbowego, b) mechanizmu pompy, c) mechanizmu prasy.
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