Aufgabe 1
a.)

i

Winkelgeschwindigkeiten miissen geméss eingefithrtem Bewegungszustand richtig sein. Das heisst im Speziellen, dass die
Verhiltnisse der einzelnen Winkelgeschwindigkeiten wie unten sein miissen:

w1 w
We = 2w
W3 =W
Wy = 2w

b.)

Die Losungen miissen absolut richtig sein, geméss eines mit den Bindungen vertraglichen virtuellen Bewegungszustands,
wie er in a.) eingefiithrt wurde. Insbesondere die Vorzeichen koénnen je nach eingefiihrten Drehrichtungen variieren, miissen
aber konsistent sein.

Ppe = FV3FL&

Ppy = £FLicos (30°) = i?FL@

Psp = FS2L& cos (30°) = FV3S L&

Psp = FSLwcos (30°) = qi?SL@



c.)

Prinzip der virtuellen Leistungen:

> Pi=0

—v%FLw4-%?fi@r—v§SLa-%§SLw::o

P
§—_=
= 3

(Fir F > 0): S > 0 = Druckstab



Aufgabe 2

a.)
C, < T |
C, B,
Fg
Fy
v Fe Y
‘ myg
b.)

Punkte Masse:

Frp = mag

System aus Balken, Komponenten- und Momentengleichgewicht:

KB(z): C,=0

KB(y): By—meg—Cy=0
MB(C,z): LBy, —2Lmog=0
= By = 2mayg

= Cy = mag



Rolle:

KB(z) :
KB(y) :
MB(C, ) :

Aus 2:

Aus 2, 3,4

c.)

Rolle hebt nicht ab fir Ng > 0. = m; > ma
d.)
Bedingung an Haftreibung: |Fr| < po|Nal.

Aus 4 folgt der kritische Wert:

e.)

Bedingung an Rollwiderstand |Mpg| < pz|N4|

Somit ist die minimale Lénge:

2 2
S

V2 V2

—mig+——Na+—Fr=0

2 2

L
§FR+MR:0

Ny =Fg

(m1 - mz)g

V2

(ml - mg)g

V2

My = L (my —ma)g

2 V2

po =1

p2 = L/2



Aufgabe 3
a.)

Das System hat 2 Freiheitsgrade.

b.)

X

mg

sin(f)mg “

Einen Punkt pro Bindung: , , , .

c.)

Quader A:

Stufenrolle C:

Rolle D:

Quader B:

1
mi, = f§mg + I

Icpr = —R Py + RoFy,
4R2m¢1
2
2Rm@ = —F) + 2F,

= —RF} + 2RF},

Ipps = —R3F), + R3F>

R2
m¢2 = —RF, + RIS

Rm
o 2= —Fi + Fy

mi‘3 = FQ




d.)

Aus 11:

Aus 12:

Somit folgt die Federkraft:

£)
Aus 1:

9, 16, 17 in 4:

4,11,16 in 7

T1 = Rip1 = Ry
To = Rop1 = 2Ry
T3 = —R3p2 = —Ro

2% = I

Fk = k(—wz + Rgg&g)

xs3 xs3
= —— 4 Const. = ——
2=t R

To = 217

Fk = ]{3(721'1 — 1’3)

1
Fy =mi + img

1
2Rm@; = —(mdy + §mg) + 2k(—2x1 — x3)

1
2miy = —(mi + §mg) + 2k(—2x1 — x3)

1
3miy + dkxq + 2kxs = —Emg

- L% 1
T3, 7Y

Rm .,
— P2 =+ F>

%ig = —k(2$1 + 1’3) - mig
37771:2'3 + 2](1581 + kag =0

—
—
— o

(17)

(18)

(19)
(20)

(21)



Aufgabe 4
a.)

Starrkorperformel fiir Geschwindigkeiten

VA =vVp+wXTrpa

—a
TBa= | —a
0
Komponentenweise
Var =04+ w,a
v=0—-w,a
0=wvp, —wza+wya
Aus 4
v
w, = ——
a
Aus 3 und 6
VAxr = — U
Reine Rotation, zweite Invariante ist Null: = I =0
w-va=0

= Wy = Wy

Aus 5 und 9

’UBZ:O

Aus der Aufgabenstellung |w| = 2

2
wz—l—wg—i—wg = (E)
a
Aus 6, 9 und 11

Wr =wy =0
y

b.)
0 0
{0,w} = 0], 0
0 —v/a

—~
N
S~—



c.)

Davg=0 = Beypu

e, in Richtung w

To =

= e, =

= O O

(15)



