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 הוראות בטיחות:

 
 .המעבדותהןשטחתפעוליהמשופעבעצמיםחמיםוזרמיחשמלגבוהים 

 המעבדהו2אומדריךמוסמך מסגל עובד במקום נמצא כאשר רק במעבדה לעבוד לסטודנטים מותר
.לניסויאותוהםמבצעיםמודעאשר

 בטלפונים במעבדה.אסורלהשתמש לעשן או לשתות ,לאכול אין ושתייה. מזון למעבדה להכניס אין 
  המעבדה)המעבדההיאשיעורלכולדבר( בתוך סלולריים

 חובהלאסוףאתהשערבכניסהלכלחדרמעבדהאוניסויולהכניסומתחת-לבעלישיערארוך
לחולצה

 עםשרווליםארוכיםולארכוסיםו2אובגדיםרפוייםאיןלעבוד

 היינונעליםסגורותבאופןמלאגםמלפנים)אצבעותרגליים( -סגורות עםנעליים יגיע סטודנטשלא
איןלהגיעעם-המעבדהולאיקבעלושיבוץמחדש.הערה לבצע יוכל וגםמאחור)קרסולחשוף(לא

"למעבדות"CROCSנעלי

 הסגל איש או המדריך עם ישלהתייעץ חששבהפעלהשלמערכתהניסוי או ספק של מקרה בכל 
חלאיסורחמורעלהפעלתמערכותניסויללאאישורטכנאיאומדריךו2אובמידהוישספק.האחראי
אוחשש.

 לאיקבעמועדשיבוץחדשלסטודנטאשרלאימלאחובותאלו 

 
 

 תכת.חלאיסורעלהישענותעלקונסטרוקצייתהמ

 ציודשאינובשימוש,החזראותולמקומו.-הקפדעלסביבתעבודהנקייה 

 אלתכניסידיםאוכליםלאנחוציםלמכלול 

 ס"ממקצההשולחןהעגול/1שמורעלמרחקשל 

 בכלהפעלהיידעאתהמדריךובןזוגך 
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        פלנטרית מערכת  

 

 
  הניסוי טרת. מ1

 תוגדר ע"י הסטודנט                          

 

 פלנטרית מערכת. א              . ציוד2
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 . תאור המערכת3
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 זהו B משולב לגלגל  ,ייחנ A  ש. גג"משולבים יםשגג" משלושה בנויההפלנטרית שבציור  המערכת

 -הקבוע  שמרכז גג" דרךעובר  שצירה r1  על הזרוע קבועים  C-ו B  גג"שים מרכזי. C   -משולב ל

Aגלגל . ל C הזרוע באופן קשיח חוברתמ  r2, תפסנית שבקצה –E . הזרועשבקצה  ,תפסנית זו  r2, 

 . 1 לתחנה  וחוזרת 3 -ו 2 עוברת דרך תחנות  r1  הזרועשני סיבובים של  ותוך 1 יוצאת מתחנה

 

 . פעולת המערכת4

 ( של חלק מיוצר. ) טולרנסים סיבולתכמכונה לבדיקת משמשת בניסוי זה שפלנטרית ה מערכתה

. חלק זה עבוד. בתחנה זו עומדת מחסנית, המלאה בחלקים לאחר 1הנבדק נלקח מתחנה  החלק

זו קיים מרווח, החלק מוכנס  בתחנה(. 2 )תחנההבדיקה  תחנתל Eת התפסנית הקפיצי ימובל ע"



 2 

הוא נשאר  מפתחגובה החלק גדול מה אם לתוך מרווח זה. r2  הזרועבעזרת התפסנית שבקצה 

. 3אל תחנה מס'  תהקטן מהמפתח נשאר בתפסנית הממשיכה בתנוע שגובהובתחנה זו. חלק 

 החלק. נזרק 3בתחנה מס' 

מאפשר  הדברולכן מהירותה אפס. רגעי נמצאת במרכז  היאאחת התחנות ברגע שהזרוע מגיעה ל

 אפס. מהירותשה מןע פעולה בזוציב

 

 . רקע תאורטי5

גם באופן גיאומטרי על ידי שירטוט בבואת מהירויות כזו על ידי חישובים קינמטיים ו ניתן לנתח מערכת

 ותאוצות של המערכת.

 א. סכמת המערכת הנתונה:

 
 

 חישוב קינמטי:ב. 
 

 חישוב יחס התמסורת במערכת 

ביחס לעולם כאשר שאר המהירויות  מסתובבת במהירות זוויתית  AC נייח, הזרוע Aגג"ש 

2 ביחס לעולם הינה Bמהירות זוויתית של גג"ש  .ACלמוט הזוויתיות נתונות ביחס  ,  ואילו

C 3של גג"ש  . 
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מהירויות  הן VC -ו VBלו ואיבהתאמה,  C-ו B,Aרדיוסי הגג"שים  הם R3-ו R2, R1כאשר 
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הם מספרי השיניים  ZC -ו ZAואילו   ACביחס למוט  Cש זו מהירותו הזוויתית של גג" 3כאשר 

  בהתאמה. C -ו Aשים בגג"

מערכת  נציב ,r1זרוע ה לבין C-ו Aג"שים לקבל את יחס התמסורת האפיציקלואידי בין ג כדי

של מערכת זו מתקבלת ממסרת שיניים פשוטה  ראות. מנקודת ACהמוט צירים שתנוע יחד עם 

יתית וכניסה ויציאה מדומות הנעות במהירות זו בעלתלמערכת הצירים(  )שכן הזרוע עומדת ביחס

 ומכאן ,יחסית לזרוע
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ביחס לעולם, בהתאמה. מאחר  A -ו C יםשהן המהירויות הזוויתית של גג" 1 -ו 3כאשר 

 נייח יחס התמסורת המתקבל הינו  Aשגג"ש 
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 :3כנקודה על גוף קשיח בעל מהירות זוויתית  Eחישוב תאוצת נקודה 
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 מכאן מתקבל .בהתאמה C -ו Eהנקודות  תאוצותהן  Ca -ו Ea רכאש

(6           )YrXrraE
ˆ)sin(ˆ))cos(( 1

2

2

2

31

2  . 

ווקטור יחידה הוא  Ŷואילו ( הרדיאלי)הכיוון   CE קטור יחידה בכיוון המוטווהינו  X̂ ןכא

 .(הטנגנציאלי)הכיוון   CE בניצב למוט

 הניסוי נתון:במערכת כמו כן, 
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 מהלך הניסוי .6

מתוך בדיקת תאוצת הסקופ על מסך  מקבלת קנ" ימד התאוצה. הכיול מתבצע ע"את  כייל. א

 .הכובד

 השיניים של הגלגלים במכניזם.  ספור. ב

 ות השייכות למערכת )ראה סכמה(.כל הזרועאת  מדוד. ג

 סיבוב.המהירות את המנוע במהירות קבועה ומדוד את  הפעל. ד

 ת )ערכים מקסימליים(.וטנגנציאלי  ה, רדיאליתהתאוצאת רכיבי  מדוד. ה

 מהירויות נוספות. עבור שתיאת הניסוי  בצע. ו
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 דרישות. 7

 .ממדיםסכמה מפורטת של המערכת הקינמטית כולל  שרטט. א

 .קרון ואופן הפעולה של המערכתימפורט של הע ניתוחהצג . ב

 חשב את יחס התמסורת של המערכת. ג.

 המקסימליים )רדיאלי   תאוצת התפסניתרכיבי לחישוב הקינמטי והגיאומטרי הצג את הפיתוח התיאורטי . ד

 וטנגנציאלי(    

 . ערוך טבלה המרכזת את תוצאות הניסוי ותוצאות החישוב התיאורטי.ה

 תאוצה שקיבלת בניסוי )שגיאה רכיבי הלפי הפיתוח התיאורטי ל יםהתאוצה המתקבלרכיבי השווה את . ו

 הסבר אותן.  שישנן סטיות, יחסית(, במידה   

 . ו'-ה'. הראה דוגמא חישובית לסעיפים ז

 ח. בנה גרף המתאר את התנהגות תאוצת התפסנית כתלות במהירות הזויתית של המנוע. 

 . הסק מסקנות.ט

 

 

 בתמונה מתוארת המערכת הפלנטרית שבניסוי.

 


