






























Задача 2. Кривошип ОА длиной 0,2 м вращается равномерно с угловой скоростью ОА = 10 рад/с и приводит в 

движение шатун АВ длиной 1м. Ползун В движется по вертикали. Найти угловую скорость и угловое ускорение 

шатуна, а также скорость и ускорение ползуна в момент, когда кривошип и шатун взаимно перпендикулярны и 

образуют с вертикалью угол 45°.  

Решение: 

   

Исходная схема Определение скорости Определение ускорения 

1. Определение скоростей. 

Точка А принадлежит кривошипу, которое совершает вращательное движение: 

смOAV ОАA /22,010  . Вектор скорости направлен перпендикулярно к ОА. 

Скорость ползуна В направлена по направляющей вертикально. Для шатуна АВ, которое совершает плоское 

движение, теперь известны направления скоростей двух его точек: А и В. Восстанавливая перпендикуляры к 

векторам этих скоростей, находим точку Р их пересечения – МЦС шатуна.  

Используя формулу для скоростей точек при плоском движении, получаем: AРV АВA  , ВРV АВВ   . 

Из треугольника АВР находим: мAР 1 , мВР 2 , тогда угловая скорость шатуна: 

12  c
AР

VA
АВ  а скорость точки В: смВРV АВВ /22 . 

2. Определение ускорений. 

Найдем ускорение точки А как точки кривошипа ОА: 

A

n

AА aaa


 . 

Здесь 0 ОАa ОАA 
, так как 0 ОАОА   , поскольку constОА  . 

Тогда полное ускорение точки А равно: 
222 /202,010 смОАaa ОА

n

AА    и направлено к оси вращения, то 

есть к точке О. 

Для вычисления ускорения точки В воспользуемся теоремой о сложении ускорений, взяв точку А в качестве 

полюса:  

ВA

n

ВAA

n

AВ aaaaa


  (*). 

Здесь нормальное ускорение вращательного движения точки В вокруг полюса:
222 /412 смAВa АВ

n

ВA   и 

направлено от точки В к полюсу А. 

Касательное ускорение вращательного движения точки В вокруг полюса определяется по формуле AВa АВВA  

, но пока не известна величина углового ускорения АВ . Направление вектора 


ВAa


 также не может быть определено 

однозначно, так как неизвестно направление углового ускорения, т.е. неизвестно, ускоренным или замедленным 

является движение шатуна. Поэтому в задаче примем, что шатун двигается ускоренно, тогда направление АВ  

совпадает с направлением АВ , а вектор 


ВAa


 направим перпендикулярно к отрезку АВ в сторону углового 

ускорения АВ . 

Вектор ускорения точки В направлен по вертикальной прямолинейной направляющей. Будем считать движение 

ползуна ускоренным и направим ускорение Вa


 в ту же сторону, сто и скорость 
ВV


. 

Теперь проецируем векторное равенство (*) на выбранные координатные оси х и у: 

BAAВ aaax 45sin:  

n

BAВ aay 45cos: 2/24
22

4

45cos
см

a
a

n

BA
В  , 

А из первого уравнения получаем, что 2/1620222445sin смaaa AВBA  . 

Тогда угловое ускорение 
216  с

AВ

aВA
АВ



 . 

Отрицательные знаки у величин 

ВAa  и АВ  показывают, что их истинные направления противоположны принятым.  

Ответ: 
12  cАВ , 

216  сАВ , смVВ /22 , 
2/24 смaВ  . 



ЗАДАНИЕ ДЛЯ КОНТРОЛЬНОЙ РАБОТЫ 

Выполнение контрольной работы начинается с записи исходных данных. В ходе решения 

задачи должен быть выполнен чертеж, на котором с учетом выбранного масштаба должны 

быть изображены все вектора скоростей и ускорений точек и проекции векторов на 

каждую из осей. Чертеж должен быть аккуратным, наглядным. Решение задачи 

необходимо сопровождать краткими разъяснениями (какие формулы или теоремы 

применяются, откуда получены те или иные результаты), необходимо подробно излагать 

весь ход расчетов. В конце должны быть даны численные ответы. В электронном варианте 

оформления контрольной работы допускается ее выполнение либо в тетради, либо на 

листах формата А4.  

Номер варианта выбираете согласно номеру списку в группе. 

 

1. По теме «Кинематика точки» 

 

Задача 1. По заданным уравнениям движения точки M установить вид ее траектории и для 

момента времени t = t1 (с) найти положение точки на траектории, ее скорость, полное, 

касательное и нормальное ускорения, а также радиус кривизны траектории. Необходимые 

для выполнения расчетно-графической работы данные приведены в таблице 1.2. В данной 

задаче необходимо определить траекторию движения точки, скорость и ускорение точки. 

Ускорение определяется при координатном и естественном способах задания движения. 

Совпадение модулей и направлений векторов полных ускорений, найденных двумя 

способами, является проверкой правильности выполненной работы. 

 

2. По теме «Вращательное движение твердого тела» 

 

Задача 2 (Исследование простейших движений твердого тела, Приложение 2). Дано. 

Движение груза 1 описывается выражением:   

01

2

2
CtCtCx  , 

где t – время в секундах; C0, C1, C2 – некие постоянные.  

В начальный момент времени t0 = 0, начальная координата груза равна х = x0, а начальная 

скорость 
00

Vx  . В момент времени t = t2 координата груза 1 равна х = x2. Размеры шкивов 

2 и 3 характеризуются радиусами R2, r2, R3, r3. ОПРЕДЕЛИТЬ:   

 уравнение движения груза 1; 

 скорость и ускорение груза 1 в момент времени t = t1;  

 угловые скорости и угловые ускорения шкивов 2 и 3 в момент времени t = t1;  

 скорость и ускорение точки М одного из шкива механизма при t = t1. 

ПРИМЕЧАНИЕ: при отсутствии проскальзывания одного тела по поверхности другого 

соприкасающиеся точки этих тел имеют одинаковые скорости и касательные ускорения. 
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Таблица 1.2 
 

Уравнения движения Номер 
варианта )(txx  , см )(tyy  , см 1t , с 

1 432  )/cos( t  132 )/sin( t  1 
2 32 2  t  t5  0,5 
3 )/cos( 34 t  332  )/sin( t  1 
4 )/( 23  t  63 t  2 
5 368 2 )/sin( t  )/cos( 682 2t  1 
6 13 2  tt  2355 2  /tt  1 
7 567 2 )/(sin t  )/(cos 67 2 t  1 
8 44 t  )/( 14  t  2 
9 )/sin( 32 t  433  )/cos( t  1 
10 23 2 t  t4  0,5 
11 )/(sin 65 2 t  365 2  )/(cos t  1 
12 14 2  t  t3  0,5 
13 )/cos( 34 t  )/sin( 33 t  2 
14 2632 tt   23233 tt  /  0 
15 234 2 )/(cos t  )/(sin 34 2 t  1 
16 t3  14 2 t  1 
17 266 2 )/sin( t  366 2 )/cos( t  1 
18 22  t  )/( 12  t  1 
19 )/cos( 35 2t  )/sin( 35 2t  1 
20 t6  42 2  t  1 
21 134  )/cos( t  )/sin( 34 t  1 
22 45 2  t  t3  1 
23 )/cos( 331 2t  333 2 )/sin( t  1 
24 26 2 t  t4  0,25 
25 232 2 )/cos( t  332 2  )/sin( t  1 
26 14 2  t  t3  1 
27 268 2 )/(cos t  768 2  )/(sin t  1 
28 3355 2  /tt  33 2  tt  1 
29 )/sin( 693 2t  569 2  )/cos( t  1 
30 266 2  t  3554 2 /tt   1 

 
 



• Расчеты производить до трех значащих цифр. 
 

 ПРИМЕР ВЫПОЛНЕНИЯ ЗАДАНИЯ 
 
Задача 1 (см. примеры решения задач в разделе «Кинематика точки») 
Задача 2  

 

Рис.1. Схема механизма 
 

ДАНО. Заданный механизм представлен на рис.1, уравнение движения 
груза 1 описывается выражением: 

x = C2t2 + C1t + C2 . 
В начальный момент времени t0 = 0  начальная координата груза x0=0,14м, 

а начальная скорость V0 = 0,05м/с . 
В момент времени  t = t2 = 2с  координата груза  x2 = 1,68м. 
R2 = 0,50м;    r2 = 0,25м;    R3 = 0,65м;    r3 = 0,40м. 
ОПРЕДЕЛИТЬ: 

- уравнение движения груза 1;  
- скорость и ускорение груза 1. в момент времени t = t1; 
- угловые скорости и угловые ускорения шкивов 2 и 3 в момент времени t = t1; 
- скорость и ускорение точки М шкива 3 при t = t1. 
 

РЕШЕНИЕ. 
 

 
ДАНО: x = C2t2 + C1t + C0;   t0 = 0;   x0 = 0,14 м;   x

.  
0 =V0 = 0,05 м/с; 

t2 = 2 с;   x2 = 1,68 м;    t1 = 1с; 
R2 = 0,50м;    r2 = 0,25м;    R3 = 0,65м;    r3 = 0,40м 

 
ОПРЕДЕЛИТЬ: x = x(t);  V1;   a1;   ω2;   ε2;   ω3;   ε3;   VM;   a M . 



 
Итак: 

- груз 1 движется поступательно по наклонной плоскости вниз;  
- шкив 2 вращается вокруг неподвижной оси O2z2  (рис.2); 
- шкив 3 вращается вокруг неподвижной оси O3z3  (рис.2). 

Уравнение движения груза 1  
x = C2t2 + C1t + C0                                                                                                    (1) 

Скорость груза 1 определим, продифференцировав закон движения по 

времени:              V = x
. 
 = 2 . C2t + C1                                                                                                               (2) 

Касательное ускорение груза 1 определим, получив вторую 
производную от  уравнения (2): 

a τ = V
.
  = x

. .
 = 2.C2 = const                                                       (3) 

             
Таким образом, ускорение не зависит от времени t. Следовательно, 

ускорение есть величина постоянная, а движение груза - равноускоренное. При 
движении по прямой  нормальное ускорение отсутствует  (an=0), поэтому 
полное ускорение груза определяется  только касательной составляющей 
(a=aτ). 

Для определения постоянных коэффициентов подставим начальные 
условия  в уравнения (1) и (2). 

                t0 = 0;   x0 = 0,14 м;   x
.
  0 = V0 = 0,05 м/с; 

x 0 = C2·0 + C1·0 + C0, откуда           C0  =  x0 

 0x =& 2.C2 ·0 + C1,        откуда           C1  =  x
.  

0 

Подставляя числовые значения, находим коэффициенты 
C0 = 0,14 м,    C1 = 0,05 м/с; 

Для определения коэффициента C2 используем данные для момента 
времени t2, подставляя их в уравнение (1): 

при   t2 = 2  с,    x2 = 1,68  м, 

x 2 = C2
.t2

2 + C1
.t2 + C0,  

откуда                                 2 1 2 0
2 2

2

x C t CС
t

− ⋅ −
=  

Подставляя числовые значения, получаем: 

2
2 2
1,68 0,05 2 0,14С 0,36 м / с

2
− ⋅ −

= =  



 
 
Таким образом, уравнение движения груза 1: 

x = 0,36t2
2 + 0,05t2 + 0,14                                                                      (4) 

Скорость груза 1: 

V = x
. 
 = 0,72t + 0,05                                                                               (5) 

Касательное ускорение груза 1 
aτ =  x&&  = 0,72 м/с2 =const                                                                      (6) 

Значение координаты, скорости и ускорения груза 1 в заданный момент 
времени t = t1 = 1(с) найдем, подставив это время в уравнение (4), (5), (6). 

x 1  = 0,36t1
2  + 0,05t1 + 0,14 

V1 = 0,72t1 + 0,05 

a 1
τ
  = 0,72 = const 

Подставляя числовые значения, находим 

x 1  = 0,36.12  + 0,05.1 + 0,14 = 0,55 м 

V1 = 0,72.1 + 0,05 = 0,77 м/с 

a 1
τ
  = 0,72 = const = 0,72 м/с2  

Направления показаны на рисунке 2. Векторы скорости и ускорения 
направлены по оси Ох, (V1  и  a1

τ
  положительны). 

Так как нить нерастяжимая, то 
 V E = V1 = 0,77 м/с   
 a Eτ                 = а1 = 0,72 м/с2   

Из кинематики вращения тела 2 вокруг неподвижной оси O2z2: 
угловая скорость 

E
2

2

V
EO

ω = , 

 
где EO2  – кратчайшее расстояние от точки до оси вращения; 

 
1

2
2

V 0,77 3,08 рад / с
r 0,25

ω = = =  

 
Направление угловой скорости ω2 соответствует направлению вектора 

скорости  в  т. F , т.е. против хода часовой стрелки (рис.2); 
Угловое ускорение: 



Е Е
2

2 2

а а 0,72 2,88
EO r 0,25

τ τ

ε = = = =  рад/c2 

Направление углового ускорения ε2 соответствует направлению вектора 
касательного ускорения  aE

τ  (против хода часовой стрелки) (рис.2); 
Модуль скорости точки К 

VК = ω2
.КО2 

где КО2 - кратчайшее расстояние от точки до оси вращения O 2 z 2  . 
  VK = ω2

.R2 = 3,08.0,50 = 1,54 м/с   
Направлен вектор скорости VК перпендикулярно к кратчайшему 

расстоянию КО2 и соответствует направлению угловой скорости ω2 (рис.2).         
Касательное ускорение точки К 

a Кτ  = ε2
.КО2 = ε2

.R2 

aКτ  = 2,88.0,50 = 1,44  м/с2  
Направлен вектор касательного ускорения точки К перпендикулярно 

кратчайшему   расстоянию   от   точки  К  до  оси   вращения,  т. е.              
a Кτ _|_КО2  и соответствует направлению углового ускорения ε2. 

Так как ремень нерастяжимый, то 
VN = VK = 1,54  м/с   
a Nτ  = aКτ                                       = 1,44  м/с2   

Направления векторов VN  и  a Nτ  показаны на рис.2. 

Из кинематики вращения тела 3 вокруг неподвижной оси вращения O 3 z 3 :   
угловая скорость 

 
N

3
3

V
NO

ω = , 

 
где  NO3 - кратчайшее расстояние от точки N до оси вращения O 3 z 3  . 
 

N
3

3

V 1,54 2,37 рад / с
R 0,65

ω = = =  

Направлена угловая скорость по часовой стрелке и соответствует 
направлению вектора скорости VN (рис. 2) 

 
 
 
 
 



 
. 

 
Рис. 2.  

Угловое ускорение 
 

2N
3

2

а 1,44 2,22 рад / с
NO 0,65

τ

ε = = =  

Направление углового ускорения ε3 соответствует направлению вектора 
касательного ускорения aN

τ  (по часовой стрелке) (рис.2). 

Скорость точки М: 
V M   = ω3

.MО3 
где MО3 - кратчайшее расстояние от точки М до оси вращения O 3 z 3 . 

V M   = ω3
.r3 =2,37.0,40 = 0,95  м/с   

Направлен вектор скорости точки М перпендикулярно кратчайшему 
расстоянию MО3 и соответствует направлению угловой скорости ω3 (рис.2). 

Касательное ускорение точки М: 
a Мτ  = ε3

.MО3 

  a Мτ  = ε3
.r3 =2,22.0,40 = 0,89   м/с2   

Направлен вектор касательного ускорения перпендикулярно  
кратчайшему расстоянию от точки до оси вращения, т.е. aМτ  _|_ MО3, 
соответствует направлению углового ускорения   ε3  (рис.2 ). 
 

Нормальное ускорение точки М: 

z2 ω2 
ε2 ω3 

ε3 
z3

O3

O2

vM 



   a М
n  = ω3

2 .MО3 

a М
n  = ω3

2.r3 = 2,372 . 0,40 = 2,25  м/с2   
Направлен вектор нормального ускорения по радиусу MО3 в сторону оси 

вращения (рис.2). 

Полное  ускорение  точки  М   есть  векторная  сумма  двух  ускорений 
 a М = aМ

n + aМτ 

Его величина: 
a М =    (aМ

n)2 + (aМτ                              )2;  aМ       =      2,252 + 0,892  = 2,42  м/с2   

Направление вектора aМ показано на расчетной схеме (рис.2) 
диагональю прямоугольника, построенного на векторах нормального и 
касательного ускорения как на сторонах. 

Так как вектор ускорения a1 и вектор скорости V1 груза 1 направлены в 
одну сторону и при этом ускорение есть величина постоянная, то груз 1, тела 2 
и 3, а вместе с ними и точка М совершают равноускоренное движение. 

 
ОТВЕТ.      V M   = 0,95  м/с                          aМ = 2,42  м/с2   

 
V1 

      м/с 
a1 
м/с2 

 ω2 
рад/с 

 ε3 
    рад/с2 

 ω3 
     рад/с 

 ε3 
   рад/с2 

0,77 0,72 3,08 2,88 2,37 2,22 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 
                                   Приложение 2.  

 
Исследование простейших движений  твердого тела 

                                                                     Схемы механизмов 
1 2 

3 4 

5 6 

7 8 
3 

2 

3
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Таблица 1 

                                                                                                          

Радиусы шкивов 2 и 3, м Начальные 
условия 

Координаты 
груза 1 при 

t = t2 

Заданный 
момент 
времени 

№ 
варианта 

R2 r2 R3 r3 x0, м V0,м/с t2, с x2, м t1, с 
1 0,50 0,40 0,36 – 0,02 0,12 3 1,73 2 
2 0,80 – 0,70 0,55 0,05 0,10 2 0,41 1 
3 1,10 0,45 0,75 – 0,08 0,06 4 0,40 2 
4 0,76 0,68 0,60 – 0,04 0,04 4 1,72 3 
5 0,60 0,45 1,20 – 0,03 0,15 3 1,02 2 
6 0,90 0,60 0,30 – 0,07 0,16 4 2,15 2 
7 0,50 0,42 1,05 – 0,08 0,05 4 1,24 3 
8 0,90 0,25 0,25 – 0,06 0,02 3 1,11 2 
9 0,90 0,75 0,30 – 0,10 0,07 2 0,48 1 

10 0,30 – 1,10 0,80 0,05 0,03 4 1,29 3 
11 1,00 0,85 0,60 – 0,09 0,08 2 0,65 1 
12 0,70 0,50 0,30 – 0,05 0,10 3 1,79 2 
13 0,60 0,40 0,80 – 0,07 0,08 5 5,57 2 
14 0,60 0,40 0,60 – 0,06 0,03 2 0,80 1 
15 0,75 0,50 0,75 – 0,05 0,02 4 1,89 2 
16 0,80 0,60 0,80 0,60 0,04 0,06 4 2,20 3 
17 0,75 0,50 1,00 0,30 0,08 0,04 2 0,44 1 
18 1,00 0,75 1,20 0,75 0,03 0,12 4 2,11 1 
19 0,70 0,50 0,60 0,40 0,05 0,10 5 5,05 3 
20 1,00 0,60 1,00 0,60 0,10 0,08 3 2,77 1 
21 0,60 0,30 0,90 0,30 0,06 0,05 5 3,56 2 
22 0,81 0,57 0,60 – 0,07 0,06 2 1,03 1 
23 0,85 0,60 0,90 0,60 0,05 0,09 3 1,94 2 
24 0,60 0,40 0,40 – 0,09 0,08 4 1,05 2 
25 0,98 0,34 1,20 – 0,08 0,04 3 1,19 2 
26 1,02 0,50 0,80 0,50 0,06 0,14 4 8,62 2 
27 0,96 0,80 0,40 – 0,05 0,10 2 1,93 1 
28 0,70 0,40 0,30 – 0,08 0,05 3 3,47 2 
29 0,40 0,22 1,06 – 0,04 0,06 2 0,32 1 
30 0,50 0,32 1,01 – 0,10 0,07 2 1,28 1 



Задание к теме «Плоское движение твердого тела» 

 

Задача 3. Зубчатое колесо 1 радиусом R1 вращается вокруг оси, проходящей через 

точку О перпендикулярно плоскости рисунка, с угловой скоростью 1 . Вокруг той 

же оси вращается кривошип ОА,  соединенный шарнирно с центром зубчатого колеса 

2 радиусом R2, с угловой скоростью ОА . Требуется определить положение 

мгновенного центра скоростей колеса 2, угловую скорость этого колеса и скорость 

точки В. 

 

Задача 4. Для заданного положения звеньев механизма определить скорости и 

ускорения точек В и С. 

Варианты заданий 

 

 

Вариант 1 

 

Вариант 2 

 

1. 1 = 4 рад/с,  

ОА  = 6 рад/с,  

R1 = R2 = 30 см.  

 

2. Aa = 30 см/с2,   

AV  = 30 см/с,  

AB = 30 см, AC = 20 см. 

 

1. 1 = 2 ОА  = 2 рад/с,  

R1 = 5 см, R2 = 3 см.  

 

 

2. ОA = 2 рад/с2,   

ОA = 4 рад/с, 

AB = 4ОА = 2BC = 40 см. 

 
 

 

Вариант 3 

 

 

Вариант 4 

1. 1 = 2 ОА  = 2 рад/с,  

R1 = 8 см, R2 = 3 см.  

 

 

2. ОA = 1 рад/с2,   

ОA = 4 рад/с, 

AB = 2ОА = 40 см, 

AC = 15 см. 

 
 

 

1. 1 = 4 рад/с,  

ОА  = 6 рад/с,  

R1 = 3R2 = 6 см.  

 

2. ОA = 2 рад/с2,   

ОA = 6 рад/с, 

ОА = 30 см, AC = CB. 

 



 

Вариант 5 

 

 

Вариант 6 

1. 1 = 4 рад/с,  

ОА  = 3 рад/с,  

R1 = 5R2 = 50 см.  

 

 
 

2. Aa = 20 см/с2,   

AV  = 40 см/с,  

AB = 2AC = 10 см. 

 

 

1. 1 = 1,5 рад/с,  

ОА  = 2 рад/с,  

R1 = 4R2 = 8 см.  

 

 

2. ОA = 2 рад/с2,   

ОA = 4 рад/с, 

АB = 20 см, AC = 6 см. 

 

 

 

Вариант 7 

 

 

Вариант 8 

1. 1 = ОА  = 2 рад/с,  

R1 = 2 R2 = 16 см.  

 

 

2. ОA = 2 рад/с2,   

ОA = 4 рад/с, 

ОА = 3AC = 30 см. 

 

 

1. 1 = 2 рад/с,  

ОА  = 6 рад/с,  

R1 = 3R2 = 60 см.  

 

 

2. ОA = 2 рад/с2,   

ОA = 4 рад/с, 

OA = АC = 25 см,  

AB = 40 см. 

 

 
 

Вариант 9 

 

 

Вариант 10 

1. 1 = 20 рад/с,  

ОА  = 40 рад/с,  

R1 = 2R2 = 20 см.  

 

 
 

 

 

2. ОA = 2 рад/с2,   

ОA = 3 рад/с, 

OA = 20 см, AC = CB. 

 

 

1. 1 = 5 рад/с,  

ОА  = 20 рад/с,  

R1 = 2R2 = 70 см.  

 

 

2. ОA = 1 рад/с2,   

ОA = 2 рад/с, 

OA = 25 см,  

AB = 2AC = 40 см. 

 

 



 

Вариант 11 

 

 

Вариант 12 

1. 1 = 3 рад/с,  

ОА  = 12 рад/с,  

R1 = 3R2 = 30 см.  

 

 

2. ОA = 2 рад/с2,   

ОA = 4 рад/с, 

OA = 15 см,  

AB = 2AC = 20 см. 

 

 

1. 1 = 1,5 рад/с,  

ОА  = 6 рад/с,  

R1 = 2R2 = 50 см.  

 

 

2. ОA = 2 рад/с2,   

ОA = 5 рад/с, 

OA = 50 см,  

AB = 2AC = 40 см. 

 

 

Вариант 13 

 

 

Вариант 14 

1. 1 = 10 рад/с,  

ОА  = 2 рад/с,  

R1 = 30 см, R2 = 20 см.  

 

 

2. ОA = 1 рад/с2,   

ОA = 2 рад/с, 

OA = 2AC = 20 см. 

 

 

1. 1 = 2 рад/с,  

ОА  = 3 рад/с,  

R1 = 60 см, R2 = 40 см.  

 

 

2. ОA = 4 рад/с2,   

ОA = 8 рад/с, 

OA = 20 см,  

AB = 3AC = 30 см. 

 
 

Вариант 15 

 

 

Вариант 16 

1. 1 = 3 рад/с,  

ОА  = 4 рад/с,  

R1 = 2R2 = 40 см.  

 

 

2. ОA = 3 рад/с2,   

ОA = 6 рад/с, 

AB = 2AC = 3OA = 30 

см. 

 

1. 1 = 4 рад/с,  

ОА  = 6 рад/с,  

R1 = 2R2 = 12 см.  

 

 

2. ОA = 2 рад/с2,   

ОA = 4 рад/с, 

CB = AC = OA = 20 см. 

 



 

Вариант 17 

 

 

Вариант 18 

1. 1 = 10 рад/с, 

ОА  = 15 рад/с,  

R1 = 60 см, R2 = 40 см.  

 

2. Aa = 10 см/с2,   

AV  = 40 см/с,  

AB = 3AC = 30 см. 

 

1. 1 = 4 рад/с, 

ОА  = 3 рад/с,  

R1 = 10 см, R2 = 6 см.  

 

2. ОA = 2 рад/с2,   

ОA = 3 рад/с, 

OA = AB = 2AC = 10 см. 

 

 

 

 

 
 

 

  

 

Вариант 19 

 

 

Вариант 20 

1. 1 = 1,5 рад/с,  

ОА  = 2 рад/с,  

R1 = 4R2 = 8 см.  

 

 

2. ОA = 2 рад/с2,   

ОA = 3 рад/с, 

OA = 20 см, AC = CB. 

 

 

1. 1 = 20 рад/с,  

ОА  = 40 рад/с,  

R1 = 2R2 = 20 см.  

 

 

2. ОA = 2 рад/с2,   

ОA = 4 рад/с, 

ОА = 3AC = 30 см. 

 

 

 

Вариант 21 

 

 

Вариант 22 

1. 1 = 4 рад/с,  

ОА  = 6 рад/с,  

R1 = 3R2 = 6 см.  

 

2. ОA = 2 рад/с2,   

ОA = 4 рад/с, 

OA = 15 см,  

AB = 2AC = 20 см. 

 

 

1. 1 = 1,5 рад/с,  

ОА  = 6 рад/с,  

R1 = 2R2 = 50 см.  

 

 

2. ОA = 3 рад/с2,   

ОA = 6 рад/с, 

AB = 2AC = 3OA = 30 см. 

 
 



 

Вариант 23 

 

 

Вариант 24 

1. 1 = 4 рад/с,  

ОА  = 3 рад/с,  

R1 = 5R2 = 50 см.  

 

 
 

2. ОA = 2 рад/с2,   

ОA = 4 рад/с, 

OA = АC = 25 см,  

AB = 40 см. 

 

 

1. 1 = 10 рад/с,  

ОА  = 2 рад/с,  

R1 = 30 см, R2 = 20 см.  

 

 

2. ОA = 2 рад/с2,   

ОA = 4 рад/с, 

AB = 4ОА = 2BC = 40 см. 

 
 

 

Вариант 25 

 

 

Вариант 26 

1. 1 = 2 рад/с,  

ОА  = 6 рад/с,  

R1 = 3R2 = 60 см.  

 

 

2. ОA = 1 рад/с2,   

ОA = 4 рад/с, 

AB = 2ОА = 40 см, 

AC = 15 см. 

 
 

1. 1 = 4 рад/с,  

ОА  = 6 рад/с,  

R1 = 2R2 = 12 см.  

 

 

2. ОA = 2 рад/с2,   

ОA = 6 рад/с, 

ОА = 30 см, AC = CB. 

 

 

Вариант 27 

 

 

Вариант 28 

1. 1 = 2 ОА  = 2 рад/с,  

R1 = 8 см, R2 = 3 см.  

 

 

2. ОA = 2 рад/с2,   

ОA = 5 рад/с, 

OA = 50 см,  

AB = 2AC = 40 см. 

 
 

 

1. 1 = 2 рад/с,  

ОА  = 3 рад/с,  

R1 = 60 см, R2 = 40 см.  

 

 

2. ОA = 2 рад/с2,   

ОA = 4 рад/с, 

АB = 20 см, AC = 6 см. 

 

 



 

Вариант 29 

 

 

Вариант 30 

1. 1 = 5 рад/с,  

ОА  = 20 рад/с,  

R1 = 2R2 = 70 см.  

 

 

2. ОA = 1 рад/с2,   

ОA = 2 рад/с, 

OA = 2AC = 20 см. 

 

 

1. 1 = 2 ОА  = 2 рад/с,  

R1 = 5 см, R2 = 3 см.  

 

 

2. ОA = 1 рад/с2,   

ОA = 2 рад/с, 

OA = 25 см,  

AB = 2AC = 40 см. 

 

 

 


