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5. Das unten skizzierte System besteht aus 9 gelenkig miteinander verbundenen Stében.
Die entsprechenden Langen sind in der Skizze angegeben. Punkt A ist durch ein
Rolllager auf eine vertikale und Punkt E auf eine horizontale Bewegung beschrankt.
Punkt A bewegt sich mit der Geschwindigkeit v nach unten und die Kraft F' greift
am Punkt F an (siehe Skizze).

1. Was ist der Freiheitsgrad des Systems und aus wie vielen starren Kérpern besteht
es?

(a) Freiheitsgrad = 0, Anzahl Starrkérper = 9 > s mad e
eiheitsgrad =1, Anzahl Starrkorper = 1 ﬁrﬁm

(¢) Freiheitsgrad = 1, Anzahl Starrkorper = 3 O.I\.ﬂrb{/\ :
(d
(e

Freiheitsgrad = 1, Anzahl Starrkorper = 4

)
) Freiheitsgrad = 2, Anzahl Starrkoérper = 1 Dm e d,J' b,"\ JJA. 8.\- M[I:O'PCI ]
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7. Das unten skizzierte System besteht aus 11 gelenkig miteinander verbundenen Sté-
ben. Die entsprechenden Léngen sind in der Skizze angegeben. Punkt E ist gelenkig
gelagert, die Punkte F und H sind durch Rolllager auf eine horizontale bzw. vertikale
Bewegung beschriankt. Die Kraft F greift im Punkt G an und der Stab BE hat die
Winkelgeschwindigkeit w.

1. Was ist die Winkelgeschwindigkeit wgy vom Stab GH?

—= Paro\u.tlog;wwe?l verw enden:
W3
Nq N,‘ = DO;»)
W,
Nz"'- NL‘.



Terl 2: Recnp dur Theorie von dieser Wodne
1. Kro-.{lt Krafte. madun sidn duwrce Thre h)irll.wxa &M:P Ob'Jdute bumarklar.
Sie hak immer &nen B(iim.ﬁ, TPY) de/d:u-j wal tnen ﬁwOnFFSPVuJLt
Mon stellt sie als Veldboren daur:

B&mg
L U RMW\ﬁ ( Emlzmksvcldcor ')

/F Fq: “"dLBd'ro\q'l

P An\o)ﬁﬂlspw\l(k EQM‘ [{:]_—_ N= %
W)rbm?rhm
Kr'dpte dm?(t\ vegbontl addiert werdon | wenn sie danselben Hnr%pu- haben:

2B L
Fg = F4+FZ

R&khwpﬁn%‘n[a'- & Sehr mdubcg
Kr?x%te wirle immer WQ()MQMQ;LLCS. U.b’c A vina \(m@x FA (1»{2 B s R wht
B tine %Ludm ?{msse | e;xtgejbujwk# %xidntﬁ Krm{ft ou»{3 A oows:

P

/
i < // B
/

77
e

EN:_E& , IT:G“= [{—:7“‘ —‘_:?B:_—Fj\- ] I.;B\: l—léh.\
A Buidae \Lr'o'»cke, Waben dileselle bOir\uAv\_Y Linin !



De%n;ﬂov\: Die Resultierende : _R>= 2iF;

Tst e Swnme ollar Kiifhe, dio ) das Suste. virlan.
BSF:

-2 F T =(-F
Ff(_{:) i (‘F)

2. Dos Mom enk : Be)dt\rub’c die Drdumrkwua Uner Kn#x ow%unen, Kor]oer
e ist uin Vekkor & st vom Be,%wa/spunldc alolmmyaﬁ

[ lnden dur bebraaditen, Wruft
Mamerk o i besigfi. Punkt O M= Tpx ¥
‘\ mexnfl-l!spw\ki: der Kro.P:

Momenk WV\,E', b&%ﬁ%}m Punlct A: M;\z Fap” Fi

das resultiorends Momenk : Ist die Summe alher Momente u,.() Ginem KorFCr
Ditse st aumtn baoﬁen QM»F snem Punlt dus Korlous'

l—w\rd lzder o»gk ndak Oud\ncben

v ‘(:o\: o
bazi;%kd,\ 0: 2 M ba&%kd/\ A: Mt =

\ anderer Bc%ujSP unket




Buspidm{\%doez Serie 4 M%mz Te}\la.w@%aloe 1

2. Auf einem Oktaeder (Seitenlinge v2a, Héhe 2a) wirken in den Eckpunkten die in
der Skizze eingezeichneten Kréfte.

z

7Y

a

a T

1. Bestimmen Sie die Resultierende.
2. Bestimmen Sie das resultierende Moment beziiglich A und E.

3. Bestimmen Sie zwei zusétzliche, in £ und in F wirkende Kréfte Fg und Fp
so, dass sich die aus allen Kréften bestehende Kraftegruppe auf ein einzelnes

Moment M = (2aP, 0, 0)7 in x-Richtung reduzieren lisst. Von der Kraft Fp
wissen wir, dass sie keine z-Komponente hat.
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1. ! An einem Wiirfel mit der Seitenlinge a greifen die gezeichneten Krifte vom Betrag
Fys ,Fg und F¢ an. Die Kraft F¢ verlauft parallel zur e,-Achse.

e:

1. Berechnen Sie die Momente dieser Krifte beziiglich der Punkte O und A.

2. Bestimmen Sie die Absténde der drei Kraft-Wirkungslinien von O und A. Be-
rechnen Sie daraus die Betrage der Momente und vergleichen Sie diese mit den
Betrédgen der oben berechneten Momente.
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1. ! An einem Wiirfel mit der Seitenlinge a greifen die gezeichneten Kriifte vom Betrag
Fy ,Fg und F¢ an. Die Kraft F¢ verlauft parallel zur e,-Achse.

e

N

%

N
N /{ Berechnen Sie die Momente dieser Krifte beziiglich der Punkte O und A.

2. Bestimmen Sie die Absténde der drei Kraft-Wirkungslinien von O und A. Be-
rechnen Sie daraus die Betrdge der Momente und vergleichen Sie diese mit den
Betragen der oben berechneten Momente.
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2. Auf einem Oktaeder (Seitenlinge v/2a, Hohe 2a) wirken in den Eckpunkten die in
der Skizze eingezeichneten Kréfte.

z

R

»
" /1/ Bestimmen Sie die Resultierende.
2. Bestimmen Sie das resultierende Moment beziiglich A und E.

3. Bestimmen Sie zwei zusatzliche, in F und in F' wirkende Krafte Fr und Fg
so, dass sich die aus allen Kréften bestehende Kraftegruppe auf ein einzelnes
Moment M = (2aP, 0, 0)7 in x-Richtung reduzieren lisst. Von der Kraft Fp
wissen wir, dass sie keine z-Komponente hat.

Lipps:
2. Tn Tormd ednsekien wnh beredinun.
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3. 2 Ein Kreiszylinder mit dem Radius R und der Hohe 2R dreht sich mit der Rotati-
onsschnelligkeit w um die z-Achse. Auf ihn wirken die drei Kréifte F4, Fp , und F¢
mit den Betrdgen F', F' bzw. V2F. Die beiden Krifte F4 und Fg greifen radial unter
einem Winkel von a = 45° an. Die Kraft F¢ verlauft parallel zur e,-Achse.

FB/ﬁg@___/
Cl— |

Fc>/¥ |y

oo

€y Fy
widdidh madhen'

1. Zur Berechnung der Leistungen diirfen die Kréfte langs ihrer Wirkungslinien ver-
schoben werden. Wahlen Sie Punkte auf den Wirkungslinien, deren Geschwin-
digkeiten einfach zu berechnen sind. Ermitteln Sie daraus die Leistungen der
drei Krafte.

2. Berechnen Sie die Momente der Kréfte beziiglich O und daraus die Leistungen.

Die Leistungen dieser Kréfte konnen auf zwei Arten bestimmt werden:

Ligps:
Dot oin bissdann Qamyz‘ ober guke .Ubw\z.
Ay Defiwtionen in dan W- sl ven unke.



4. Der abgebildete ebene Mechanismus besteht aus acht Stiben, welche miteinander
gelenkig verbunden und in A sowie F' gelagert sind. Die horizontalen Stdbe haben alle

die Léange [, die schiefen Stédbe die Linge ——. Das horizontal verschiebbare Auflager
in A bewegt sich momentan mit der Schnelligkeit v nach links.

dh. M2 und B Jeden Sk behonnk

1. Bestimmen Sie den momentanen Bewegungszustand des Systems (Momenten-
zentren und Rotationsschnelligkeiten aller Starrkérper).

2. Berechnen Sie die Gesamtleistung der Lasten Fg und Fp.

Lipps:
1. W redak lana Sdpé) und SYM vewendan & Konstruldion
-P\Z'r M2 - BeS’G?mmw\a-

2. P = 50 = ZE %



5. Das unten skizzierte System besteht aus 9 gelenkig miteinander verbundenen Stében.
Die entsprechenden Liéngen sind in der Skizze angegeben. Punkt A ist durch ein
Rolllager auf eine vertikale und Punkt E auf eine horizontale Bewegung beschrinkt.
Punkt A bewegt sich mit der Geschwindigkeit v nach unten und die Kraft F' greift
am Punkt F an (siche Skizze).

in U %2)\108‘\'
7 Was ist der Freiheitsgrad des Systems und aus wie vielen starren Kérpern besteht
es?

a

b

Freiheitsgrad = 0, Anzahl Starrkérper = 9

Freiheitsgrad = 1, Anzahl Starrkérper = 1

d) Freiheitsgrad = 1, Anzahl Starrkorper = 4

(a)
(b)
(¢) Freiheitsgrad = 1, Anzahl Starrkérper = 3
(d)
(e)

Freiheitsgrad = 2, Anzahl Starrkérper = 1

2. Wie gross ist die Leistung der Kraft F?

(a) P=0 ‘QIF?S:

LW Lestimmaun '—?-‘GF bestimmen — P beS*}fMen.



6. Das unten skizzierte System besteht aus 10 gelenkig miteinander verbundenen Sté-
ben. Die entsprechenden Léngen sind in der Skizze angegeben. Der Punkt G bewegt
sich mit der Geschwindigkeit v in positive x-Richtung und der Punkt E ist gelenkig
gelagert. Zwei Krifte mit Betrdgen 2F und F wirken an den Punkten D bzw. F in
negative y-Richtung.

21

l ’-L- / !
(ips:
1. Identifizieren Sie alle starren Korper im System.— Dr.@"e "y 7‘
2. Berechnen Sie die Geschwindigkeit im Punkt D. =3 SvM
3. Berechnen Sie die Geschwindigkeit im Punkt F. < SJP ¢ i SuM.
4. Was ist die Gesamtleistung des Systems? %ﬁwk{“d" or awv\,e,\ttyg,\,

L’ % ijmmdw'\u\ okt en
Pt =GP



7. Das unten skizzierte System besteht aus 11 gelenkig miteinander verbundenen Sté-
ben. Die entsprechenden Léngen sind in der Skizze angegeben. Punkt E ist gelenkig
gelagert, die Punkte F und H sind durch Rolllager auf eine horizontale bzw. vertikale
Bewegung beschriankt. Die Kraft F' greift im Punkt G an und der Stab BE hat die
Winkelgeschwindigkeit w.

in W s’c)

. Was ist die Winkelgeschwindigkeit wgy vom Stab GH?

2. Wie gross ist die Gesamtleistung des Systems?
(a) P Y

(b)P——v - P_: F-

(c) P=wlF (.lF?S: _

(d) P=—wlF siehs Woghreagpt witer oben
(e) P =20lF in don U-shidas

€



8. Das folgende System besteht aus 8 gelenkig miteinander verbundenen Stében (siehe
Skizze). Die Punkte C und E sind durch Rolllager auf eine horizontale bzw. vertikale
Bewegung beschrénkt. Die Langen der Stdbe sind in der Skizze angegeben.

A4 B

9. Wie gross ist der Freiheitsgrad des Systems?
(a) 0
b) 1

(b)
(¢) 2
(d) 3
() 4

e
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