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Teil 2: Keuxp dor Theorie von dieser Wodhe
1. Romkidae Beweﬂungm=
Kruselwg- Tst midnks andares ols tine Retation, ober B “robtiert” amds. Dabes

Wp

< —— blbt nur ein Bkt des SK {):xze;t.

| /{33(0- Punkk

T

—?
Eine Krusoluu\f) ist memenkan eine Rotodzen' dh. = WXrp| (SvM) (y\bt immarnoch.
" ]

1.4 Die S+arrk3rper{\0rmd ( SK-Formel , 0.k, ABBA-Formel):
it di oJgensine Formek l&w e SK- Bwﬂw\ﬁ:

X)ﬂ = 7\7;3 '|'—’(/0 X?-BA
AV v
Trowu lods ova kom[)ono\kc Rototions kowxpono\te

Tromslokion: wW=0 = 76,\=3|3 VPunlike € SK

reine Rotatien (um den Pht. B): —‘anax?aﬁ

1.2 Die Kinemoke: besdwebt di Bwleﬂu.nﬁ i SK kwleu!*
Sle 1t immer be%ﬁen M@ ginem Qusgputhlten Pundk  onr K.

m Ginemoke ven Punlck P= %EP,E\??
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- T = 97 (57T >
ax (bx2)= (a-2)b-(3b)T
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(3x b)xZ=(38b- (322
evH-. werdst i das in dur Sene berntaen
== 2 9> (i Ox 2 2 2z 2
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Fir Inkeressierte :

£ Warum beschreibt die Kinamoke dia Bweju,\ﬁ e SKs komp lekt ?

Wenn wir W unk 02 (esthwin diglast €inas Punlcbes anf dem SK
kennen, ksnnen wir darous dix Gejthuindlﬁlu;{'m aller Plte
qu dem SK bestimmen' B
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5. Ein Eisenbahnrad rollt mit der Rotationsschnelligkeit w. Die Radien r; und 7y sind
gemiss Abbildung gegeben.
Was ist die Geschwindigkeit des obersten Punktes A bzw. des untersten Punktes B
/ des Radkranzes?

Hm%w’&rw PmPgoJoe :)

Aey
e, €y
(a) va=(ra+mwe,; vp=—(ro—rwe,
(b) va=(ra+rwey; vp=(ro+rwe,
(c) VA = ToW € + oW €y VB = —Tiwe; + 1w ey
(d) va=2rwe,; vp=—2rwe,
(e) va=2rwe,; vp=-rwe,

Shuitt 41: Woisk das MEX7 - 4o ook Ko ndcalek liniz ist M2!

Sdwitt 2: Gezchw\dxrjlw)cm bestommen:  Bbstonds
< immer FB W nthmen wenn Mlégiida% M]Oad/»e.rf
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= (r,-r,) Walx

= Nir Wissen Wy mdik (oher wir lEaun wuere Erednisse it da~
Uﬁ&‘w\f)en Vcrﬁfﬁ:dw\ L wir sthen [ 0ass Wir 1 Mngtdf» it hoben: 01) (wit Wz = N)



1. ! Ein Wiirfel fiihrt eine reine Rotation beziiglich des gegebenen Bezugssystems {O, e, e, €.}
aus. In der gezeichneten speziellen Lage des Wiirfels fallen die Kanten AB, AD und
AFE mit den Achsen e,, e, bzw. e, des Bezugssystems zusammen. In dieser speziellen
Lage sind die Geschwindigkeiten der Punkte G bzw. H in kartesischen Komponenten

gegeben:
—v UVHz
vae=| v |; vy = 0
0 —v

wobei die x-Komponente von vy unbekannt ist.

e:
IE H
I
F I G
I
I
a IO
— 4 - = J—>e
4 "o
7~
e a
B C

1. Bestimmen Sie die x-Komponente von vy.

2. Bestimmen Sie die Rotationsgeschwindigkeit w und die Geschwindigkeit v 4 des
Punktes A.

o =1 - Uty
/II MC‘\: v IIIH: 0
N\ ad\
-
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Upb: By Gl = By G

2) -I_')Q W\‘OLTI’B IOQ,XE\w\vwem



TN
o _—
—[\ lLMIJ
=< 22
g« =358 °7°
XK ~ +
+ y 20 (&0
o ro.._(L.(L
T2 12 f n
I _WQ\)V\O%
Ey o
27 g 0 ,ﬂ :
d
&
<? .
S
&
RNt
g

O
I
2 2|8 ~
S £l
. |
'®) 2
2 7 32
_ =
T N |
s> D (\
3 3 —
1 | - o o0°
Y L
| & .
- ST
I 13 Zalds)ls
R
_s
=
m
2
2

ST
..__
S
Ne
—

< T T«

ﬁrrm (I

% el

(RC——

& Teo

| |

<

T

e

£

o)

V)

fo

3

..wﬂu






2. 2 Es sei ein gerades, hexagonales Prisma gegeben. Die Linge des Prismas betriigt
2a und die Seitenlingen der hexagonalen Grundfliche betragen a. Zu einem gewis-
sen Zeitpunkt hat die Geschwindigkeit des Punktes S den Betrag 2v/3v und zeigt in
Richtung rgi, und die Geschwindigkeit im Punkt D hat den Betrag 2v und zeigt in
Richtung rpe. Zuséitzlich ist zu diesem Zeitpunkt bekannt, dass in £ die Geschwin-
digkeitskomponente in z-Richtung verschwindet und die Ebene FETU parallel zur
(es.ey)-Ebene liegt.

3z 2 434-¢in (b0°)

\39 = 203 -cos (60°)

S

U

D

B = 2-tos[30°)

"= 9095w (30%)

1. Bestimmen Sie mit Hilfe des Satzes der projizierten Geschwindigkeiten fiir diesen = —a)
momentanen Bewegungszustand die Geschwindigkeit im Punkt E. %2.’

2. Bestimmen Sie die Kinemate im Punkt E.

3. Von welchem Typ ist dieser momentane Bewegungszustand? Geben Sie eine
mathematische Begriindung an.
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Verwendum,
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3. Auf der Ebene z = 0 (kartesisches Koordinatensystem) gleitet ein starrer Drehzylin-
der (Radius R, Lénge 2R) so, dass der Zylinder stets auf seiner Mantelfliche aufliegt.
Der Bewegungszustand wird durch die Geschwindigkeiten v4 = ve, , vg = 2ve, ,
ve = —ve, der P@te A, B und C beschrieben. Begrunden Sie, dass die Rotati-

onsgeschwindigkeit w keine y-Komponente haben kann und dass daher die Bewegung
eine momentane -]fotation ist. Welches w und welche momentane Rotationsachse hat

®

der Zylinder?

Dwigen, dass T laine y- Kompwnt,e hod
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@ Eeiﬂenl dass dae Bcweﬁw\ﬁ o momenkone Rotodion ist
Kinemoke : $ ,3‘9?

{L=K
L=w

Vp = 0 = Retation

Iy =0 §=-8+2Ry, & FRug=2Zo
-8
- - S > e R

Alud B: W= Ap+Wx g,

() (3)(3)
3)-(8) () L)
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@ momerkone Rototionsnchse  bestimmen »
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4. Die drei starren Stdbe AB, BC' und CD sind reibungsfrei gelenkig miteinander ver-
bunden und entsprechend der Skizze gelagert. Stab BC' ist ein Halbkreis mit Radius
R. Die Schnelligkeit vom Punkt B betrigt [vg| = v. Vom Punkt D weiss man, dass
er sich mit der Geschwindigkeit v nach oben bewegt. Alle Stabe bleiben in der ge-
zeichneten Ebene. Was fur eine Bewegung beschreibt der Stab BC' momentan?

Sdl\ﬁ&'t 1~ ch M —e),w b%ﬁmvwel/li

NZ
2 2 -2 0
ey = N2 €|
2

Switt 2 Sdph QM{\ (D ud BC anwendan:

(D B Bp= By ep
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’\909 1 ) 1
& @, = a - (0
“
-2 S -
Vg-epc = B Epe
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