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Aufgabe 1 (11 Punkte)
a) Vektorielle Darstellung der Kréfte:
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1 Bitte wenden!



c) Damit die Kréiftegruppe {F;,F,,F3,F4} zu einer Einzelkraft statisch dquivalent sind, muss die

2. Invariante /, (bei nichttrivialer Resultierenden R) verschwinden.

L=R M,=R-M,=0, R#0 @:edmg‘mg
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R-M, = |2F|- _3a+bF=F2(a—b)=O = a

-F| |-5a+b @m
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b. (D,

Alternativ:

0| [~2a-2b
R-My=opl-| _gup |F=F(-a+b)=0 = a=b.@9

—F —a+b @(.r.
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d) Ja. Wenn a = b ist, schneiden sich die Wirkungslinien aller Kréfte im Punkt B. @1 0

e) Der Schnittpunkt aller Wirkungslinien (Punkt B) hat eine Dyname mit verschwindedem resul-
tierenden Moment. Der Punkt B ist deshalb ein Punkt der Wirkungslinie der statisch dquiva-
lenten Einzelkraft.
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Punkteschliissel Aufgabe 1
@1 Kraftvektoren alle korrekt.

k.r. . C 1.
@2( ! Resultierende, konsequent richtig zur Kraftvektoren.

@k.r. Formel zur Berechnung des resultierenden Moments bzw. implizit verwendet. Konse-
3 quent richtig zur Kraftvektoren aber nicht zur Ortsvektoren.

Resultierendes Moment M, korrekt.

=

Invarianz der Resultierenden und Trafo-Formel korrekt angewendet. Die resultierenden
Kraft und Moment konsequent richtig zur Teilaufgabe (a).

Resultierendes Moment M, korrekt.

Bedingung fiir statische Aquivalenz mit Einzelkraft. I, = 0

=

Konsequent richtige Anwendung der Formel fiir R - M; = 0.

PROOL KO

Beziehung zwischen a und b richtig.

Antwort zur Frage (d).

c¥e

—
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Antwort zur Frage (e).



Aufgabe 2 (12 Punkte)

M,
a) Das System besteht aus vier Starrkorper.
SK1: Korper ACDB SK3: Stab EF @
SK2: Stab CE SK4: Kérper DFGIH 1

Momentanzentren: M@ A, M, auf dem Stab CD, M; L(vg, vy) und M, L(vp, v)).

, O, o, ©)

b) Geschwindigkeit v,..

Ve = wlL bzw. Ve = %L{_ﬁ} @6
1

Geschwindigkeit v;:

vp = J3wL = §w4L = wy = 2w ,

v, = %w4L = 3wL bzw. v, = %wL {_ﬁ} @8

Geschwindigkeit v:

Vg = §w4 = wL



Alternativ (I): SdpG beziiglich EF und EC.

vp-EF = vp-EF Vg = Vpcos(30°) = ng o1

vp CE = v CE L, By, =0 = VEZO)L{ﬁ} @10

Alternativ (I1): iiber das Momentanzentrum Mj3.

L

vp = w3l = wL in gezeichnete Richtung @10

c) Fiir die Gesamtleistung werden alle Geschwindigkeiten in den Kraftangriffspunkten benotigt.
Die Gesamtleistung ist dann die Summe der Einzelleistungen:

o =F v+t F, vp+F5 v,

ol [ o [ 4
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o = P.3wL+P-“’7L—J§P-“’7Lﬁ

@ = 2PwL @12



Punkteschliissel Aufgabe 2
@1 Identifizierung alle Starrkorpern

@2_ 5 Momentanzentren M, ,M, ,M; und M,

®6 Geschwindigkeit v oder Schnelligkeit v mir korrekter Orientierung in Skizze.

@7 Rotationsschnelligkeit w, . Rotationschnelligkeit mit korrekter Orientierung in Skizze.
®8 Geschwindigkeit v, oder Schnelligkeit v, mir korrekter Orientierung in Skizze.
®9,I Anwendung SdpG beziiglich EF und EC. Formel oder implizit verwendet.

@9,11 Berechnung iiber das Momentanzentrum M3. Punkt fiir w; = 2w.

@1 0 Geschwindigkeit v, oder Schnelligkeit v, mir korrekter Orientierung in Skizze.

@k-r- Gesamtleistung als Summe der Einzelleistungen, konsequent richtige Anwendung der
1T Formel bzgl. der berechneten Geschwindigkeiten.

@ Richtige Gesamtleistung.
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