（1P21）機械原理(概要)(97年12月19日五版)增補資料
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故NE=181.82(rpm)與輸入同方向。

P.244第二題解析增補

雙滑件四連桿機構圖如下：
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1.雙滑件四連桿機構                       2. 橢圓規
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          3. Scotch軛                         4. Rapson滑行裝置

 (資料來源：國立聯合大學開發新教材)
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故減速比NA：NE=36：1
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ω3=5.49(rad/s)

故VB=14.25(m/s)
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α3=7.45(rad/s²)

故aB=41.96(m/s²)
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令去重大小為m4
則
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[image: image40.wmf]Þ

m4=0.193(kg)、θ=123.3°

故需去重0.193(kg)，其位置於XY座標是為距O點20∠123.3°(cm)處。

P.274第一題解析增補為

臨界速率
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