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Aufgabe 1
Gegeben: Gesucht:
Geometrie a) starre Korper
|WaB| =wap =w b) U

¢) WBEFD

d) e

€) Wac

a) Identifikation aller starren Kérper — Stibe, Dreiecke, Platten?

c JrE 3 F

1: AC
2:CFE
3:BEFD
4: AB

b) Satz vom Momentanzentrum:

UB = WARB " TAB = wL y

o)
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¢) Satz vom Momentanzentrum:

Die Senkrechten zu 75 und

vp schneiden sich in Punkt

D=Mggrp .
y
vp =wL = wpEFp - TBD A/ / |
B WL 1 MAB ;a) B = O ex
WBEFD = —— =cw
TAB T oL 2 7,

W
WBEFD = gez

d) Es gibt viele Ansiitze um ¢ zu bestimmen:

MCE

'@ Pc
Ve
N ‘ CK/' E
Um die Geschwindigkeit v ¢ zu 7
bestimmen, miissen wir mehr v
E
Ay N\ 5

Vo |8

F

iiber den Bewegungszustand

der Stibe C'E und AC wissen. M,

Vp

* Satz der projizierten Geschwindigkeiten:
SdpG auf den Stab AC gibt keine neue Information, ausser dass Punkt C' um A rotiert.
SdpG auf den Stab C'E:

— g — jpmpnd VCx L VEx L
vo-CE=vg-CFE — . = . — U0y = VEy
Voy 0 VEy 0

Die Geschwindigkeit in £ und die Richtung von v¢ ldsst sich mit dem S.v.M bestimmen:

0 3L EY
Up =Wwpprp X DE= [ 0 | X \égL =| —1Lw
% 0 0
3L — ¥ Lwac
vc—wAchC’— i %LwAc
0
\/3 w - —@Lw
- VCyx = VEz * _7LLL)AC——7 — WAC = — — Vo =
2 4 2 Lrw
1

e Satz vom Momentanzentrum (Bild): Wir sehen, dass A=M 4 und somit Stab AC um A rotiert.

Genauer heisst das, dass ¢ orthogonal zu AC steht.
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Um Mc g zu bestimmen, bilden wir den Schnittpunkt aus den Senkrechten von v und v g (siehe

Bild). Anhand vom S.v.M. berechnet man:

WCE = 2 WBEFD = W

0 -1 — B [
Uo=8cexMcpC=| 0o |[x|-¥rL|=]| lLw
—WCE 0 0
* Parallelogrammregel:
w
WAB = WCE = W WAC = WBEFD = 5
0 1L SN %
Ve=@acx MacC=| 0 |x|[LL|=| lLw
wAC 0 0

e) Richtung und Betrag von w4¢?

Stab AC rotiert in

Gegenuhrzeigersinn, bzw.

wac zeigt in die positive €,

Richtung.

Q

o O

WAC =

INIES
=
-]

Bemerkung: Warum ist die Geschwindigkeit in D Null?
Der Punkt B kann sich nur in vertikaler Richtung bewegen (denn er gehort auch zu A B, der um A rotiert).
Wendet man den SdpG auf den Stab BD F'E an, folgt sofort, dass die horizontale Geschwindigkeit in D
Null sein muss. Wegen der Lagerbedingung ist die vertikale Geschwindigkeit in D auch Null.
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Aufgabe 2

Diese Aufgabe wird mittels einer Superposition der einzelnen Momente gelost. Um die einzelne Momente
zu berechnen lédsst sich bei dieser Aufgabe die Rechte Hand Regel gut anwenden, sonst wie gewohnt

M,=0AxF

Mp = —Aa + Bb

b

MR:C\?Q—FBb

Aufgabe 3
a)
V2 V3 1
Fi=Al| o Fp=RB @ Fe=Clo
_V2 V3
2 3

0 V2 0
— . o 2 V2
Mo(A)=0OAxFs=10|xA| 0 ZTGA 1
a —@ 0
V3
a -5 0
e AR
Mo(B)=0BxFp=|0|xB| %2 —?aB -1
0 Y3 1
a 1 0
Mo(C)=0C xFe=|al|lxClo|=aC]| 1
a —1
Momente bzgl. P:
AT A
MP(A):PAXFA: 0l xA 0 =0
o)\
’ -8\ .
Mp(B)=PBxFp=|0 |xB| ¥ = 5aB |0
V3
—a v
1 0
Mp(C)=PCxFo=|al|lxClo]|=aC
0 -1
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b) Abstinde der Kraft-Wirkungslinien von den Punkten O und P aus der Zeichnung ablesen:

doa = \g?a
dos =7
doc = V2a
dpa =0
dpp =7 = =
dpc = a

X

_’.y

dop und dpp konnen nicht einfach visuell bestimmt werden (siehe Skizze). Wir miissen eine Eigen-

schaft des Kreuzproduktes uns zunutze machen: Der Betrag des Kreuzproduktes berechnet die Fliche,

welche von zwei Vektoren aufgespannt wird (sie miissen nicht senkrecht zueinander sein). Wir berechnen

also die Fldche und teilen dann mit der Lange welche senkrecht zur Distanz steht, um dann die Distanz

zu bekommen:

. —a —? 0
F —

dOBzw%%":ySOXem_ x| B ||=la| £
B 0 V3 3
3 3
. —a R 3

PxF —
de:|S ; B|:|SPX€B‘— 0 X % = |a 0
|F| . 3 5

Die Betrige der Momente ldsst sich leicht skalar berechnen: |M |=M=d-F

Mo(A) = \faA Mp =0
Mo(B) = \/gaB Mp(B) = ; B
Mo(C) = V2aC Mp(C) = aC

Vergleicht man die Betrige mit denen aus Teilaufgabe a), dann sind die Ergebnisse gleich.



