
       19级（专升本）理论力学复习资料
一、是非题   

1.受平面任意力系作用的刚体，力系的合力为零，刚体就一定平衡。(    )     

2.定轴转动刚体上各点的角速度相同。                          (    )

3.力系的主矢和主矩都与简化中心的位置有关。                 (    )  

二、填空题 

1.如下图所示，边长为a=1m的正方体，受三个集中力的作用。则将该力系向O点简化可得到： 

主矢为
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2.如下图所示的平面机构，由摇杆
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，“T字形”刚架ABCD，连杆DE和竖直滑块E组成，
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水平，刚架的CD段垂直AB段，且AB=
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杆以匀角速度
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绕
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轴逆时针定轴转动，连杆DE的质量均匀分布且大小为
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。

根据刚体五种运动形式的定义，则“T字形”刚架ABCD的运动形式为            ，连杆DE的运动形式为            。

在图示位置瞬时，若
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杆竖直，连杆DE与刚架CD段的夹角为
[image: image14.wmf]o

CDE

60

=

Ð

，则在该瞬时：A点的速度大小为            ，A点的加速度大小为             ，D点的速度大小为            ，连杆DE的速度瞬心到连杆DE的质心即其中点的距离为             ，连杆DE的角速度大小为             ，连杆DE的动量大小为            ，连杆DE的动能大小为            。
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三、计算题 

如左下图所示，刚架结构由直杆AC和折杆BC组成，A处为固定端，B处为辊轴支座，C处为中间铰。所受荷载如图所示。已知F=40 kN，M= 20kN·m，q=10kN/m，a=4m 。试求A处和B处约束力。
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四、计算题 

机构如右上图所示，
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在一条竖直线上，长度
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的曲柄
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的一端A与套筒A用铰链连接，当曲柄
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以匀角速度
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绕固定轴
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转动时，套筒A在摇杆
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上滑动并带动摇杆
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摆动。在图示瞬时，曲柄
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为水平位置，
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 。 试求此瞬时：

（1）摇杆
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的角速度
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；（2）摇杆
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的角加速度
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理论力学复习资料

一、是非题1. ×；  2. √；  3. ×； 

二、填空题（30分，每空2分）
1．   －1，2，－3   ；  

2．   平移或平动，          。
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三、计算题 

解：（1）略
（2）取整体为研究对象，画出受力图（4分）

列出平衡方程组：
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解得： 
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（逆时针）。   （8分）

四、计算题 

解： 选套筒A为动点，动系与摇杆
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（1）求角速度：由动点的速度合成定理
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摇杆
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（逆时针）。 （10分）

（2）求角加速度
再由
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作矢量图
投影有
[image: image55.wmf]t

e

C

A

a

a

a

-

=

0

30

cos

，即
[image: image56.wmf]0

30

cos

A

C

e

a

a

a

-

=

t

，

其中：
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因此 
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，所以，摇杆
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的角加速度为
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