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Задание 1. Линейные алгоритмические процессы
Исходные данные:
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Задание 2. Разветвляющиеся алгоритмические процессы
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Задание 3. Циклические алгоритмические процессы
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Задание 4. Задачи по обработке одномерных массивов
(выполняется в MsgBox) (формула из методички ТММ «Расчет рычажного механизма)
Вариант 6 (формулы 5;6;7;8)
Так как кривошип вращается с постоянной угловой скоростью, точка А1 кривошипа будет иметь только нормальное ускорение. От произвольной точки , в направлении от точки А к точке О, параллельно ОА, откладывается, в масштабе, вектор ускорения аА  - отрезок а (рис. 6).
	

	(5)


Ускорение точки В 
	

	(6)

	

	(7)


Вектор аnВ нормального ускорения точки В направлен вдоль звена ВО3 по направлению к О3. Ускорение  аВn равно
	аВn = VB2/О3B = 1,682/0,93 = 3,03 м/с2 
	(8)


От полюса  параллельно ВО3, в направлении к О3, откладывается, в выбранном масштабе, вектор аВn – отрезок n3. 
Вариант11 формулы (26;27;28)
Все внешние силы, действующие на звенья механизма, прикладываются к соответствующим точкам на плане скоростей (рис.11), предварительно повернутом на угол 90. Моменты инерции Ми2 и Ми3 заменяются парами сил инерции:
	Р’из = Ми3/ВО3 =0,004/0,93 = 0,004 кН;
Р’и2 = Ми2/АВ =  0,064/0,42 = 0,15 кН
	(26)


Парой сил Р’из пренебрегаем из-за ее малости. Уравновешивающая сила Рур прикладывается к точке К, соответствующей наибольшим сопротивлениям, противоположно силе сопротивления Fc.
 Рассматривается уравнение моментов относительно полюса Р, при этом плечи сил (с учетом масштаба) замеряются непосредственно по чертежу (рис. 11): hP’И2B=0,361  – плечо силы Р’И2, приложенной к точке b; hP’И2А = 0,616   – плечо силы Р’И2, приложенной к точке a; hPИ2 = 0,354  – плечо силы РИ2; hG2 = 1,266   – плечо силы G2; hG3 =  0,78   – плечо силы G3; hPИ3 = 0,785 – плечо силы РИ3. Pk = 0,711  – плечо силы Fc, hур=1,75 – плечо уравновешивающей силы, направленной перпендикулярно ap.
 По теореме Жуковского

	Mур = -Р’И2  hP’И2A - Р’И2 hP’И2B  + G2 hG2 - РИ2 hPИ2 + G3 hG3 –
- РИ3 hPИ3 -Fc Pk = -0,150,616  - 0,150,361 + 2,51,266 + 120,78 –
 - 3,650,785 - 10,711 = 8,8 кНм
	(27)


Уравновешивающая сила
	Рур =Мур/ар  = 8,8/1,75 = 5,03кН
	(28)




Задание 5. – Делать не нужно.
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