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Kuvan robotti kéyttd4 piirrintd A, johon koh-
distuu y-akselin suuntainen voima F. Ohjaus-
varteen kohdistuu lisdksi pystysuora voima
2F ja momentti M. Kokoa voimasysteemi

pisteeseen D. Siirrd pisteeseen D saatu dynami
koordinaatiston origoon G. Kuvan mitat ovat
millimetrejd. F=5N, M =800Nmm

Masritd etdisyys x siten, ettd tukireaktiot tuil-
la A ja B ovat yhtésuuret. Palkin 6maa painoa
el oteta huomioon. '

Taakka, jonka paino on K, on ripustettu kah-
teen venyméttomésn vaijeriin AB ja AC. Mai-
ritd tasapainoasentoa vastaava etdisyys x si-
ten, ettd vaijerissa AC olisi mahdollisimman
pieni rasitus (voima). Kuinka suuri timé rasi-
tus on? Tehtévapaperin taustapuolen kaavois-
ta voi olla apua.

Korkeajannitejohtoja kannatellaan pylvédseen
kiinnitetylld rakenteella. Palkissa HD on kitka-
ton uratappikiinnitys. Muut kiinnitykset ovat
kitkattomia nivelid. Médritd sauvan AB rasi-
tus, kun rakenneosien omaa painoa ei oteta

huomioon. F=10kN, a=10m, o =30°




