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1. Равновесие тела под действием плоской системы сил 

Плоской называется система сил, расположенных в одной плоскости. 

Пусть на твердое тело действует система сил  1 2, ,..., nF F F
  

, лежащих в 

плоскости Oxy . 

По основной теореме статики плоскую систему сил можно привести к 

произвольно выбранному центру, заменив эквивалентной системой, состоящей 

из силы и пары сил. Сила называется главным вектором системы сил, равна 

геометрической сумме всех сил системы и приложена в центре приведения, 

kR F 
 

. Момент пары сил называется главным моментом системы сил отно-

сительно центра и для плоской системы сил равен алгебраической сумме мо-

ментов всех сил относительно этого центра,  0O kM m F 


.  

Для равновесия плоской системы сил необходимо и достаточно выполне-

ние условий 
0;

0.O

R

M

 






 

Учитывая, что модуль главного вектора равен 2 2
x yR R R  , где 

,x kx y kyR F R F   , получаем основную или первую форму условий равнове-

сия плоской системы сил: 

 0; 0; 0kx ky o kF F m F     


. 

Если ось Ox  не перпендикулярна прямой AB , то можно записать вторую 

форму условий равновесия:  

   0; 0; 0kx A k B kF m F m F     
 

. 

Если точки ,A B  и C  не лежат на одной прямой, то получаем третью 

форму условий равновесия: 

     0; 0; 0A k B k C km F m F m F     
  

. 
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Пример 1 

Балка AB  находится в равновесии под дейст-

вием силы 40HF  , перпендикулярной балке. Оп-

ределить реакции цилиндрического шарнира в точ-

ке A и абсолютно гладкой опоры в точке B , если 

AD DB  и угол 60   . Весом балки пренебречь. 

Решение: 

1. Рассматриваем равновесие балки AB . 

2. На балку действуют активная сила F


 и 

реакции опор в точках A и B . Реакцию 

цилиндрического шарнира раскладыва-

ем на две взаимно перпендикулярные 

составляющие ,x yR R , тогда модуль ре-

акции в точке A будет равен 

2 2
A x yR R R  . Реакция в точке B  

перпендикулярна гладкой горизонтальной плоскости. 

3. Вводим оси координат ,Bx By  и составляем уравнения равновесия, исполь-

зуя условия равновесия в первой форме: 

 

cos30 00 20 3

0 sin30 0 20

40.0 cos60 0
2

xkx x

ky y B y

BA k
B

R FF R

F R R F R

AB Rm F F R AB


        
          
          










 

Величина xR  оказалась отрицательной. Следовательно, составляющая xR  име-

ет направление, противоположное указанному на чертеже. Полная реакция 

шарнира A равна    
2 2

20 3 20 40HAR     .  

Ответ: 40H, 20HA BR R  . 

А

В

D

F

 

 

xR

yR

BR

А

В

D







x

y

F
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Пример 2 

Балка находится в равновесии под 

действием сосредоточенной силы 

20HP  , пары сил с моментом 

2 40НмM   и равномерно распределен-

ной нагрузки интенсивности 10Н/мq  . 

Определить, используя вторую форму условий равновесия плоской системы 

сил, реакции неподвижного шарнира и идеального стержня, если 2мa  . Сде-

лать проверку. Весом балки пренебречь. 

Решение: 

1. Рассматриваем равновесие 

балки. 

2. На балку действуют актив-

ная сила P


, пара сил с момен-

том 2M , равнодействующая 

распределенной нагрузки 

2 40кНQ q a   , реакция 

идеального стержня 1R


 и реакции цилиндрического шарнира 2R


 и 3R


. 

3. Вводим оси координат и составляем уравнения равновесия, используя усло-

вия равновесия во второй форме: 

 
 

3

1

2

0 0

0 2 2 3 0

2 2 3 0.
0

kx

A k

B k

F R

m F Q a M P a R a

P a M Q a R a
m F

   
 
           
         




 

Решая систему, находим 1 220кН, 40кНR R  .  

Для проверки используем уравнение  

1 20 0, 20 40 20 40 0 0 0kyF R R P Q             . 

Ответ: 1 2 320кH, 40кH, 0R R R   . 

 

 

1R


2R


3R


Q


 

x  

y  

А В 
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Пример 3 

Консольная балка с заделкой 

на левом конце находится в равно-

весии под действием силы 

10HF  . Определить реакции же-

сткой заделки в точке А, если угол 

30   , вес балки 30HP  . 

Решение: 

1. Рассматриваем равновесие балки. 

2. На балку действуют активные си-

лы ,F P
 

 и реакции жесткой за-

делки, состоящие из двух состав-

ляющих силы ,A AX Y
 

 и реактив-

ного момента pm . 

3. Вводим оси координат ,Ax Ay  и составляем уравнения равновесия, исполь-

зуя условия равновесия в первой форме: 

 

cos30 00 5 3

0 sin30 0 35

402sin30 1 00

Akx A

ky A A

ppA k

X FF X

F Y P F Y

mF P mm F

       
         
          






. 

Ответ: 5 3 H, 35H, 40НмA A pX Y m   .  



2 м

А
x
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y

 

 

А

x
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X
A

YA
F
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Задания 1. Равновесие тела под действием плоской системы сил 
 
Задание 1.1 
Дано: 12кН, 2кН/м, 6кНмP q М   . 

Определить реакции цилиндрического 
шарнира в точке А и шарнирно-
подвижной опоры в точке В. 

 
 

Задание 1.2 
Дано: 4кН, 3кН/м, 8кНмP q М   . 

Определить реакции цилиндрического 
шарнира в точке А и усилие в стержне 
CD . 

 

Задание 1.3 
Дано: 10кН, 4 кН/м, 12 кНмP q М   . 

Определить реакции жесткой заделки в 
точке А. 

 
 

Задание 1.4 
Дано: 

6кН, 2 кН/м, 10кНм.P q М    

Определить усилия в стержнях в точ-
ках А, В и С. 
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Задание 1.5 
Дано: 14кН, 4кН/м, 6кНмP q М   . 

Определить реакции цилиндрического 
шарнира в точке В и шарнирно-подвижной 
опоры в точке А. 

 
 

 
Задание 1.6 
Дано: 

12кН, 3кН/м, 8кНмP q М   . 

Определить реакции жесткой заделки 
в точке А. 

 
 
Задание 1.7 
Дано: 12 кН, 6кН/м, 10кНмP q М   . 

Определить реакции цилиндрического 
шарнира в точке А и шарнирно-
подвижной опоры в точке В. 

 
 
 

 
Задание 1.8 
Дано: 8кН, 3кН/м, 6кНмP q М   . 

Определить реакции цилиндрического 
шарнира в точке А и шарнирно-
подвижной опоры в точке В. 
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Задание 1.9 
Дано: 8кН, 2 кН/м, 12 кНмP q М   . 

Определить реакции цилиндрического 
шарнира в точке А и шарнирно-
подвижной опоры в точке В. 
 

 

Задание 1.10 
Дано: 

2 кН, 4 кН/м, 14 кНмP q М   . 

Определить реакции цилиндрического 
шарнира  в точке А и усилие в стержне 
CD . 

 
 
Задание 1.11 
Дано: 8кН, 2 кН/м, 9 кНмP q М   . 

Определить реакции жесткой заделки в 
точке А. 

 
 

 
Задание 1.12 
Дано: 7 кН, 2 кН/м, 4кНмP q М   . 

Определить реакции цилиндрического 
шарнира  в точке А и усилие в стержне 
CD . 
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Задание 1.13 
Дано: 8кН, 3кН/м, 12 кНмP q М   . 

Определить реакции жесткой заделки в 
точке А. 

 

 
Задание 1.14 
Дано: 12 кН, 3кН/м, 7 кНмP q М   . 

Определить реакции цилиндрического 
шарнира  в точке А и усилие в стержне 
CD . 

 
 

 
Задание 1.15 
Дано: 10кН, 2 кН/м, 8кНмP q М   . 

Определить усилия в стержнях ,CD EK  

и EF . 

 
Задание 1.16 
Дано: 5кН, 4 кН/м, 12 кНмP q М   . 

Определить реакции жесткой заделки в 
точке А. 
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Задание 1.17 
Дано: 3кН, 2 кН/м, 5кНмP q М   . 

Определить реакции цилиндрического 
шарнира  в точке А и усилие в стержне 
CD . 

 

 
Задание 1.18 
Дано: 6кН, 3кН/м, 8кНмP q М   . 

Определить реакции шарнирно-
подвижной опоры  в точке А и усилия в 
стержнях CD  и EK . 

 

 
Задание 1.19 
Дано: 14 кН, 2 кН/м, 2 кНмP q М   . 

Определить реакции цилиндрического 
шарнира  в точке А и усилие в стержне 
CD . 

 
 

 
Задание 1.20 
Дано: 12 кН, 6кН/м, 8кНмP q М   . 

Определить реакции цилиндрического 
шарнира в точке А и шарнирно-
подвижной опоры в точке В. 
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Задание 1.21 
Дано: 13кН, 3кН/м, 6кНмP q М   . 

Определить реакции шарнирно-
подвижной опоры  в точке А и усилия в 
стержнях EK  и EF . 

 
 

 
Задание 1.22 
Дано: 3кН, 2 кН/м, 7 кНмP q М   . 

Определить реакции шарнирно-
подвижной опоры  в точке А и усилия в 
стержнях CD  и EK . 

 

 
Задание 1.23 
Дано: 12 кН, 2 кН/м, 8кНмP q М   . 

Определить реакции жесткой заделки в 
точке А. 
 

 
 

 
Задание 1.24 
Дано: 

10кН, 3кН/м, 12 кНмP q М   . 

Определить реакции жесткой заделки в 
точке А. 
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2. Равновесие системы тел 

Конструкция называется статически определимой, если число неизвест-

ных реакций связей равно числу независимых уравнений равновесия. 

Если конструкция состоит из двух частей, то для определения реакций 

можно использовать любой из двух способов: 

1. Разбить конструкцию на части и рассмотреть равновесие каждой. 

2. Рассмотреть равновесие конструкции в целом, а затем равновесие любой ее 

части. 

Пример 1 (первый способ) 

Конструкция состоит из двух 

балок AC  и CK , соединенных ме-

жду собой шарниром в точке C . 

Балка AC  имеет в точке A жесткую 

заделку и нагружена равномерно 

распределенной нагрузкой интен-

сивности 20Н/мq  . Балка CK  за-

креплена в точке K  при помощи 

идеального стержня KD  и нагруже-

на сосредоточенной силой 30НF   и парой сил с моментом 15НмM  . Оп-

ределить реакции опор в точках A, C  и K , пренебрегая весом балок. Принять 

30 , 90     , размеры в метрах показаны на чертеже. 

Разбиваем конструкцию на две части и 

сначала рассмотрим ту часть, на которую 

действует меньшее число неизвестных реак-

ций связей. В данной задаче это балка CK . 

На балку действуют активные силы: сила F


 

и пара сил с моментом M , а также реакции 

,C CX Y  цилиндрического шарнира C  и уси-

лие S


 в идеальном стержне KD . Вводим оси 



M

А

K

C

D

F

q

5 2 21



 


M

K

C
F



X
C

Y
C

S x

y
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координат и составляем уравнения равновесия, используя условия равновесия в 

первой форме: 

 

0 cos 0

0 sin 0.

10 3ctg 0
sin

kx C

ky C

C k

F X F S

F Y F

m F F S M

       
      
 
         


. 

Учитывая, что 30    и 
1 3

sin , cos , ctg 3
2 2

      , находим  

1
sin 30 15 H

2
CY F     , 

1
3ctg , 3 3 60 15, 5 3 8,66H

sin
S F M S S         


, 

cos 5 3 15 3 10 3 17,3HCX S F         . 

Затем рассматриваем равновесие 

балки AC . На балку действует 

равнодействующая распределен-

ной нагрузки 

5 20 5 100HQ q     , реакции 

жесткой заделки , ,A A pX Y m  и реакции ,C CX Y  цилиндрического шарнира C , 

направленные, по III закону Ньютона, противоположно показанным для балки 

CK . Вводим оси координат и составляем уравнения равновесия, используя ус-

ловия равновесия в первой форме: 

 

0 0

0 0

2,5 7 0.0

kx A C

ky A C

C p
A k

F X X

F Y Q Y

Q Y mm F


   

 
      
       


 

Решая систему, получим 

17,3H

100 15 85H

2,5 7 100 2,5 15 7 145Нм.

A C

A C

p C

X X

Y Q Y

m Q Y

   


    
         

 

А
x

XA

Y
A

X
C

Y
C

m
p

Q

С
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Ответ: 17,3H, 85H, 145Нм,A A pX Y m    

            17,3H, 15 H, 8,66HC CX Y S    . 

Пример 2 (второй способ) 

На гладкой горизонтальной плоскости 

стоит передвижная лестница, состоящая из 

двух частей АС и ВС, длиной 3м и весом  

120 Н каждая, соединенных шарниром С и 

веревкой ЕF; расстояния BF = AE = 1 м; 

центр тяжести каждой из частей АС и ВС находится в ее середине. В точке D на 

расстоянии 0,6мCD   стоит человек весом 720 Н. Определить реакции пола и 

шарнира, а также натяжение Т веревки EF, если .45 ABCВАС  

Решение: 

1. Для определения реакций 

пола рассмотрим равновесие всей ле-

стницы и покажем действующие на 

нее силы: силу тяжести человека Q


, 

приложенную в точке D, силы тяже-

сти частей лестницы 1P


 и 2P


, приложенные в середине частей АС и ВС, и реак-

ции гладкой плоскости ,,
B

R
A

R


 направленные перпендикулярно плоскости. 

Для полученной плоской системы параллельных сил составляем два 

уравнения равновесия: 

 
0,

0.

ky

kB

F

m F

 







  

Рис. 6 

Рис. 7 
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 

1 2

2 1

0

cos45 cos45 cos45
2 2

cos45 0.

A B

A

R R P P Q

CB AC
P Q DB P CB

R CB AC

     

  

           
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Подставляя в эти уравнения числовые значения заданных величин, и решая 

систему уравнений, находим искомые реакции: 408 H, 552 HA BR R  . 

2. Для определения натяжения веревки и ре-

акции шарнира С расчленим систему и рас-

смотрим равновесие левой части лестницы. 

Покажем действующие на нее силы: 1P


 – силу 

тяжести части АС, T


 – натяжение веревки EF, 

составляющие ,C CX Y
 

 реакции шарнира С и 

AR


 – реакцию плоскости. Для полученной 

произвольной плоской системы сил составля-

ем три уравнения равновесия: 
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1
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
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Подставляя в составленные уравнения числовые значения, и решая сис-

тему уравнений, находим искомые реакции: 522 H, 288 H,C CX Y     

522 HT  . Знаки указывают, что ,C CX Y
 

 направлены противоположно ука-

занным на рисунках. 

Замечание. На правую часть лестницы в точке С будут действовать силы 

,C CX Y 


, численно равные найденным ,C CX Y
 

, но направленные в противопо-

 

C

 

 

T

X

Y
C

xA

y

45

R
A

P
1
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ложную сторону в силу III закона Ньютона, т.е. ,C C C CX X Y Y    
   

,  

522 H, 288HC C C CX X Y Y       . 

Ответ: 408 H, 552 HA BR R  , 522 H, 288 H,C CX Y    522 HT  . 
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Задания 2. Равновесие системы тел 

Задание 2.1 
Дано: 

12кН, 3кН/м, 40кНмP q М   . 

Определить реакции цилиндрических 
шарниров в точках А, В и С. 
 

 
 

Задание 2.2 
Дано: 

8кН, 2кН/м, 12кНмP q М   . 

Определить реакции цилиндрических 
шарниров в точках А, В и С. 
 

 

Задание 2.3 
Дано: 2кН, 4кН/м, 14кНмP q М   . 

Определить реакции цилиндрических 
шарниров в точках А, В и С. 
 

 

Задание 2.4 
Дано:  

6кН, 2кН/м, 8кНмP q М   . 

Определить реакции цилиндрических 
шарниров в точках А, В и С. 

 
Задание 2.5 Задание 2.6 
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Дано: 
14кН, 4кН/м, 10кНмP q М   . 

Определить реакции жесткой заделки в 
точке А, цилиндрического шарнира в 
точке С и абсолютно гладкой плоскости 
в точке В. 
 

 

Дано: 
16кН, 2кН/м, 24кНмP q М   . 

Определить реакции жесткой заделки 
в точке А, цилиндрического шарнира в 
точке С и натяжение нити NL . 

 
 

Задание 2.7 
Дано: 

18кН, 3кН/м, 22кНмP q М   . 

Определить реакции цилиндрических 
шарниров в точках А, В и С. 
 

 

Задание 2.8 
Дано: 

12кН, 2кН/м, 16кНмP q М   . 

Определить реакции жесткой заделки 
в точке А, цилиндрического шарнира в 
точке С и натяжение нити NL . 
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Задание 2.9 
Дано: 16кН, 2кН/м, 12кНмP q М   . 

Определить реакции жесткой заделки в 
точке А, цилиндрического шарнира в точ-
ке С и натяжение нити NL . 
 

 

Задание 2.10 
Дано: 

20кН, 3кН/м, 18кНмP q М   . 

Определить реакции цилиндрических 
шарниров в точках А, В и С. 
 

 
 
 

Задание 2.11 
Дано: 14кН, 2кН/м, 20кНмP q М   . 

Определить реакции цилиндрических 
шарниров в точках В и С и шарнирно-
подвижных опор в точках А и Е. 
 

 

Задание 2.12 
Дано: 

24кН, 3кН/м, 8кНмP q М   . 

Определить реакции жесткой за-
делки в точке А, цилиндрического 
шарнира в точке С и шарнирно-
подвижной опоры в точке В. 
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Задание 2.13 
Дано: 7кН, 2кН/м, 12кНмP q М   . 

Определить реакции цилиндрических 
шарниров в точках А и С и усилия в 
стержнях DK  и NL . 

 
 

Задание 2.14 
Дано: 

8кН, 4кН/м, 14кНмP q М   . 

Определить реакции жесткой задел-
ки в точке А, цилиндрического шар-
нира в точке С и шарнирно-
подвижной опоры в точке В. 
 

 

Задание 2.15 
Дано: 14кН, 2кН/м, 8кНмP q М   . 

Определить реакции цилиндрических 
шарниров в точках А и С, шарнирно-
подвижной опоры в точке В и усилие в 
стержне KD . 
 

 

Задание 2.16 
Дано: 20кН, 3кН/м,P q   

30кНмМ  . Сила Р приложена в 

середине балки ВС. 
Определить реакции цилиндриче-
ских шарниров в точках А и С, шар-
нирно-подвижной опоры в точке В и 
усилие в стержне KD . 
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Задание 2.17 
Дано: 

16кН, 2кН/м, 6кНмP q М   . 

Определить реакции цилиндрических 
шарниров в точках А и С, усилие в 
стержне KD  и реакцию гладкой опоры 
в точке В. 
 

 
 

Задание 2.18 
Дано: 8кН, 1кН/м, 6кНмP q М   . 

Определить реакции жесткой заделки в 
точке А, цилиндрического шарнира в 
точке С и шарнирно-подвижной опоры в 
точке В. 
 

 
 

Задание 2.19 
Дано: 

12кН, 4кН/м, 10кНмP q М   . 

Определить реакции цилиндрических 
шарниров в точках А и С, усилие в 
стержне KD  и реакцию шарнирно-
подвижной опоры в точке В. 
 

 
 

Задание 2.20 
Дано: 

14кН, 2кН/м, 16кНмP q М   . 

Определить реакции цилиндрических 
шарниров в точках А и С и шарнирно-
подвижных опор в точках В и Е. 
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Задание 2.21 
Дано: 7кН, 2кН/м, 18кНмP q М   . 

Определить реакции жесткой заделки в 
точке А, цилиндрического шарнира в точ-
ке С и натяжение нити NL . 
 
 

 
 

Задание 2.22 
Дано: 

16кН, 4кН/м, 12кНмP q М   . 

Определить реакции цилиндрических 
шарниров в точках А В, и С. 
 

 
 
 

Задание 2.23 
Дано: 10кН, 4кН/м, 16кНмP q М   . 

Определить реакции цилиндрических 
шарниров в точках А и С, усилие в стерж-
не KD  и реакцию шарнирно-подвижной 
опоры в точке В. 
 

 

Задание 2.24 
Дано: 

18кН, 2кН/м, 14кНмP q М   . 

Определить реакции жесткой заделки 
в точке А, цилиндрического шарнира 
в точке С и усилие в стержне KD .  
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3. Плоское движение твердого тела.  

Определение скоростей точек и угловых скоростей звеньев  

плоского механизма 

Определение. Плоскопараллельным или плоским называется движение 

твердого тела, при котором все его точки движутся в плоскостях, параллельных 

некоторой неподвижной плоскости.  

Плоское движение твердого тела вполне определяется движением его лю-

бого плоского сечения (плоской фигуры), проведенного параллельно этой 

плоскости.  

Теорема 1. Скорость любой точки плоской фигуры равна геометрической 

сумме скорости полюса Av


 и скорости данной точки во вращательном движе-

нии вместе с фигурой вокруг полюса BAv


: 

BAAB vvv


 . 

Теорема 2. Проекции скоростей двух точек плоской фигуры на прямую, 

проходящую через эти точки, равны между собой: 

пр прАВ A АВ Bv v
 

. 

Теорема 3. При непоступательном движении плоской фигуры существует 

единственная точка этой фигуры или жестко связанной с ней плоскости, ско-

рость которой в данный момент времени равна нулю. Эта точка называется 

мгновенным центром скоростей. 

В каждый момент времени плоская фигура совершает мгновенное враще-

ние вокруг мгновенного центра скоростей (точки Р). 

Угловая скорость тела при плоском движении равна отношению скорости 

произвольно выбранной точки к расстоянию от этой точки до мгновенного цен-

тра скоростей:                               
BP

v

CP

v BC  . 

Скорости точек тела при плоском движении пропорциональны расстояни-

ям до мгновенного центра скоростей P :      
BP

CP

v

v

B

C  . 
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Пример 1 

Ползуны А и В линейки эллипсо-

графа длиной 0,6мAB l   движутся по 

взаимно перпендикулярным направ-

ляющим. Ползун А движется вверх со 

скоростью 0,3м/сAv  . Для указанного 

на рисунке положения механизма опре-

делить угловую скорость линейки АВ и скорости точек В и С, если С – середи-

на АВ. 

Решение: 

Линейка АВ совершает плоскопа-

раллельное движение. Точка В движется 

вдоль оси Ox, поэтому ее скорость на-

правлена по горизонтали влево. Зная на-

правления скоростей двух точек линейки 

АВ, строим мгновенный центр скоростей. 

Для этого находим точку пересечения перпендикуляров к скоростям точек А и 

В. Находим угловую скорость линейки: 

0,3 3
рад/с

0,6cos30 3
Av

AP
  


. 

Учитывая, что треугольник ВСР – равносторонний и BP CP  находим 

скорости точек В и С  

3
0,6sin30 0,2 3 см/с

3
Bv BP     ; 

3
0,6sin 30 0,2 3 см/с,

3
С Cv СP v CP      

. 

Скорость точки В можно определить при помощи теоремы о проекциях 

скоростей двух точек на прямую, проходящую через эти точки, т. е.  

cos30 cos60 0,2 3 см/с
3
A

B A B

v
v v v     . 

Ответ: 
3

рад/с
3

 , 0,2 3 см/сBv  , 0,2 3 см/сСv  . 

 

О

A

30о

B

x

A

B

P

C 90
о

C

V

V

V

 

 

O

A

30
о B

x

y
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Пример 2 

Колесо радиуса 0,4мR   катится без 

скольжения по горизонтальному рельсу. Ско-

рость центра колеса равна 8м/сCv  . 

Определить угловую скорость колеса и 

скорости точек А, В и D в положении, указан-

ном на рисунке. 

Решение: 

Колесо совершает плоское движение. При качении без скольжения его 

мгновенный центр скоростей находится в точке касания с неподвижной плос-

костью (точка Р на рисунке). 

Зная положение мгновенного цен-

тра скоростей и скорость центра колеса, 

находим его угловую скорость: 

8
20рад/с

0,4
Cv

CP
   . 

В данный момент времени колесо 

совершает мгновенное вращение вокруг 

точки Р. Определяем скорости всех то-

чек колеса и показываем на рисунке направления скоростей:  

2 20 0,4 2 8 2 м/сAv AP R       , Av AP ; 

2 20 2 0,4 16м/сВv BP R        , Bv BP ; 

3 20 0,4 3 8 3 м/сDv DP R       , Dv DP . 

Расстояние DP  находим из треугольника DPC  по теореме косинусов: 

2 2 22 cos120 3DP R R R R    . 

Максимальную скорость имеет точка колеса, наиболее удаленная от мгновен-

ного центра скоростей, т. е. точка В. 

Ответ:  20рад/с , 8 2 м/сAv  , 16м/сВv  , 8 3 м/сDv  . 

A30
о

C

B

D

v
C

v
A

v
B

P



A30
о

C

B

D

v
C

v
D
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Задания 3. Плоское движение твердого тела.  
Определение скоростей точек и угловых скоростей звеньев  

плоского механизма 

Задание 3.1 

Дано: 1 12 рад/с  . Диск 1 катится без 

скольжения. 
Определить: 2 , , ,A B CV V V . 

 

 

Задание 3.2 

Дано: 2м/сAV  . 

Определить: 1 2, , BV  . 

 

 
 
 

Задание 3.3 

Дано: 4м/сСV  . Полудиск 1 катится без 

скольжения. 
Определить: 1 2, , ,A BV V  . 

 

 
 

Задание 3.4 

Дано: 1 8рад/с  .  

Определить: 2 , ,A BV V . 
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Задание 3.5 

Дано: 12м/сСV  . Диск 1 катится без 

скольжения. 
Определить: 1 2, , ,A BV V  . 

 

 
 

 

Задание 3.6 

Дано: 1 6рад/с  . 

Определить: 2 , ,A BV V . 

 
 

 

Задание 3.7 

Дано: 8м/сСV  . Полудиск 1 катится без 

скольжения. 
Определить: 1 2, , ,A BV V  . 

 

 

Задание 3.8 

Дано: 1 4рад/с  . Диск 2 катится 

без скольжения. 
Определить: 2 , ,A BV V . 
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Задание 3.9 

Дано: 1 12 рад/с  . Полудиск 1 катится 

без скольжения. 
Определить: 2 , , ,A B CV V V . 

 

 
 
 
 

Задание 3.10 

Дано: 6м/сAV  . 

Определить: 1 2, , BV  . 

 
 

 

Задание 3.11 

Дано: 12м/сСV  . Диск 1 катится без 

скольжения. 
Определить: 1 2, , ,A BV V  . 

 

 

Задание 3.12 

Дано: 1 8рад/с  . 

Определить: 2 , ,A BV V . 
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Задание 3.13 

Дано: 10м/сСV  . Диск 1 катится без сколь-

жения. 
Определить: 1 2, , ,A BV V  . 

 

 

Задание 3.14 

Дано: 10м/сAV  . 

Определить: 1 2, , BV  . 

 
 

 
 
 

Задание 3.15 

Дано: 1 4рад/с  . Полудиск 1 катится без 

скольжения. 
Определить: 2 , ,B CV V . 

 

 

Задание 3.16 

Дано: 8м/сAV  . 

Определить: 1 2, , BV  . 
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Задание 3.17 

Дано: 4м/сСV  . Диск 1 катится без 

скольжения. 
Определить: 1 2, , ,A BV V  . 

 

 

Задание 3.18 

Дано: 1 6рад/с  . 

Определить: 2 , ,A BV V . 

 

 
 
 

Задание 3.19 

Дано: 6м/сСV  . Полудиск 1 катится 

без скольжения. 
Определить: 1 2, , ,A BV V  . 

 

 
 

Задание 3.20 

Дано: 6м/сAV  . 

Определить: 1 2, , BV  . 
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Задание 3.21 

Дано: 1 12 рад/с  . Диск 1 катится без 

скольжения. 
Определить: 2 , , ,A B CV V V . 

 

 

Задание 3.22 

Дано: 8м/сAV  . Диск 2 катится без 

скольжения. 
Определить: 1 2, , BV  . 

 

 
 

Задание 3.23 

Дано: 1 8рад/с  . Диск 1 катится без 

скольжения. 
Определить: 2 , ,B CV V . 

 

 
 

 

Задание 3.24 

Дано: 12м/сAV  . Диск 2 катится без 

скольжения. 
Определить: 1 2, , BV  . 
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