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IV-1、④
18年度一次機械(一部)

IV-2、③

IV-3、⑤

IV-4、②

IV-5、⑤

IV-6、①

未完

未完

未完

未完
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算すると、負荷のモーメントを計
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なので、
に等しく、応力は共通圧縮長さは、熱膨張分
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圧縮長さ

熱膨張長さ
増分長さ
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ランスから、伸ばそうとする力のバ

る力と支柱をボルトを縮めようとす

だけ縮んでいる。支柱は、
だけ伸び、ボルトは、

とすると、板の降下量を

IV-10、④

( )

l
g

lgmlIlmg

l

lmmlldxxI

mkgI
l

3
362

1
2

2

,
33

]/[

22
2

2

2

0

3
2

=∴

=→==∴

==== ∫

ω

ωωω

ρρρ

ρ

棒の平均落下量は、

として、は、密度を慣性モーメント
ると考える。

転のエネルギーに変位置のエネルギーが回

基礎編「剛体の運動」参照
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IV-11、⑤
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IV-12、①
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運動方程式は、

は、ント回転軸の周りのモーメ

は、

りの回転モーメント重心を通る直径のまわ

これは剛体振子の問題で
ある。基礎編「剛体の運動」
参照
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基礎編「剛体の運動」参照
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IV-13、①
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ると、としてラプラス変換す初期値を

微分方程式は、
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IV-16、③

未完
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IV-17、②
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運動方程式は、

は、合成ばね定数
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として、を運動方程式は、角速度

は、慣性モーメント

IV-18、③

D=300mm
a=5mm

ρ=2.7g/cm3

T ω=60rpm
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IV-34、①
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すれば、

合成とが並列接続なので、これと、

、の直列部分の信頼度は

IV-35、③、左下の図参照
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である。で利益は

ある。
で、③はこの範囲にのとき、

ある。
との間にの交点
との交点

、に重なるときが上限で上昇して、
からうに、よってこれが、図のよ

である。と勾配（傾き）が同じは利益

利益

とすると、設備人手原料
単位を生産するとき、単位、
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