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Losung 1
Gegeben:

*  Abgebildetes System Rotationsgeschwindigkeit @ um A.
«  Stab CE ist entfernt

Gesucht:
* Geschwindigkeiten von: B, C, D, E; Rotationsgeschwindigkeiten und Momentan- zentren
der Stibe: BC, CD, DE, DI

Vorgehen:
* Satz vom Momentanzentrum und Projektionssatz;
* Geschwindigkeit senkrecht auf Hebelarm durch Rotationszentrum;
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a)
b)

d)

Starre Korper: ABEF, BC; CD; DE; GHDI,;
|Ug| = wl
|| = wV3l

Korper GDIH rotiert um das Gelenk in G. Damit ist die Richtung der
Geschwindigkeit in Punkt D bekannt. Vom Stab ED weiss man nun die
Richtung zweier Geschwindigkeiten an unterschiedlichen Punkten (E & D)
Daraus lésst sich die Position des Momentanzentrums M_DE bestimmen. Nun
kann man die Rotationsgeschwindigkeit vom Stab ED berechnen:

WED: |§E| = w\/§l = wED7l (= WEp = 20

Geschwindigkeit in Punkt D und H
l

Rotationsgeschwindigkeit des Korpers GDIH

WepIH* [Upl = wl = wepiu2l &  wepy = %

Bl = 21

Uyl = )

Geschwindigkeit im Punkt C mithilfe des Satzes der projezierten

Geschwindigkeiten (PdVL). Die Geschwindigkeit im Punkt D gibt die
Richtung der Geschwindigkeit im Punkt C (Satz der projezierten
Geschwindigkeiten). Daraus lésst sich die Position des Momentanzentrums CD
bestimmen.

Wep: I‘EDI = wl= wCDl (= Wep = W
v, = wl
Rotationsgeschwindigkeit und Momentanzentrum des Stabes BC:

Mit die zweil Geschwindigkeiten im Punkt B und Punkt C lasst sich die
Position des Momentanzentrums BC bestimmen.

Wcp: |§C| = w= O)CBE (=4 Wcep = 20



Losung 2

a) Punkt C kann sich nicht bewegen weil um ihn die momentane Kreiselung stattfindet. Er ist
stationdr und sein Geschwindigeitsvektor ldsst sich somit folgendermallen beschreiben:

b) Um die Rotationsgeschwindigkeit zu bestimmen brauchen wir 2 Geschwindigkeiten und den
Abstand ihrer Angriffspunkte:

0
ac=aA+5xR=<o>

0
—v Wy L —v Law, 0
<0>+<wy)x(0)=(0>+ Lw, — Lw, =(0)
% w, L % —La)y 0

v
v=Lw, w0, = T
Wy = W,
Aus dem ersten Gleichungssystem lésst sich ein Teil der Rotationsgeschwindigkeit schon

bestimmen. Um den Rest zu bestimmen stellen wir die Gleichung nochmal auf, dieses mal
aber zwischen 2 anderen Punkten:

v
v=LwZ=>wZ=Z=wx

Wir haben alle Komponenten der Rotationsgeschwindigkeit bestimmt und kénnen nun den
Rotationsgeschwindigkeitsvektor aufstellen:

v/L 1
-
v/L 1

C) Daraus lésst sich schlussendlich die Geschwindigkeit im Punkt H berechnen:
- —-v 1 0 —v 0 -V
EH=§A+5><AH=(O>+%(1)X<L>=<0 >+<_v>=<_v>
v 1 L v 0 2v



Losung 3

a) Resultierende bestimmen:

Vektoren aufstellen:

R 1 _
€cable = m( 880%0) B
R 1,_
& =5(T3)
- 1
.= 13(55) F £

-

Kraftvektoren aufstellen:  F; = &, - |Fi]

—525)

500 N

Feapie = 725+ écable = (

F. = 5008, = (:igg)N

F, = 780-¢, = (_73280)1\/

Resultierende bestimmen: R = Y, F;

= Rt By = (S25)  (C300) 4 (720) = (99

¢) Moment in Punkt A bestimmen:
M, = 840mm - (—200)N = —168000 Nmm = —168 Nm
Die x-Komponente der Resultierenden hat kein Einfluss auf das Moment, weil ihre Wirkungslinie

durch den Punkt A geht. Die y-Komponente steht senkrecht auf dem Abstand von Punkt A zu Punkt
B.



