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3. Auf einer Kugel mit dem Radius R rollt ei-
ne Kreisscheibe mit dem Radius R/2, die auf
einer in O gelagerten Welle sitzt. Die Schei-
benebene enthélt im Beriithrungspunkt P die
Normale zur Kugelfliche, welche mit der Ver-
tikalen einen Winkel von 7/6 einschliesst.
Der Mittelpunkt C' der Nabe bewegt sich mit
der Geschwindigkeit v = (0, v, 0). In wel-
cher Abbildung ist die richtige momentane
Rotationsachse der Kreiselung dargestellt?
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1. ! Die Krifte Fy = Fe,, Fp = Fe,, und Fc = Fe, greifen geméss Abbildung an
einem starren Quader an (Kantenlidngen b, a, a).
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1. Berechnen Sie die Dyname der Kréftegruppe in O.
2. Berechnen Sie die Dyname der Kréftegruppe in P.

a
3. Wie muss das Verhéltnis — gewéhlt werden, damit sich die Kraftegruppe auf

eine Einzelkraft reduzieren lasst?
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2. 2 Bestimmen Sie die eingezeichneten Komponenten der sechs am Wiirfel (Seitenléinge
a) skizzierten Kréfte so, dass sie einem Momentvektor in z-Richtung vom Betrag M
statisch dquivalent sind.
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5. Ein starrer Kegel rollt mit der gegebenen Rotationsschnelligkeit w auf der xy-Ebene
ab, so dass seine Spitze stets im Ursprung des raumfesten kartesischem Koordinaten-
systems liegt. Die Abmessungen sind der Skizze zu entnehmen.

1. Was ist in der skizzierten Lage die momentane Rotationsachse?

2. Bestimmen Sie die Geschwindigkeitsvektoren vp und v, in den Punkten P und
M in der momentanen Lage.

3. Wie lange braucht der Kegel fur eine Umdrehung um die z-Achse?









6. Eine Kugel mit Radius r rollt auf einer festen Kegelfliche AB vom halben Offnungs-
winkel /4, einer festen Kegelfliche BC' vom gleichen Offnungswinkel und auf der
gezeichneten, um e, drehenden Welle ab. Die Welle rotiere mit der Rotationsge-
schwindigkeit w. Was ist die Kinemate der Kugel in ihrem Mittelpunkt O?










= %(2 —V3)rwe,; wip=—2w(V3-2)e,.

(a) vo

(b) vpo = \/g(B—ﬂ)rw e,; wp=2w(B+v2)e,.
(¢c) vo =v2B - V2we,; wip=r1w(v3+2)e,.
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(d) vo = E(B —V2)rwe,; wp=w(V/3+V2)e,.

(e) vo = %(\/_— V2)rwey,;  wp = —3w(v3—V2)e,.



7. (Optional) Der Bewegungszustand eines starren Quaders mit den Seitenlédngen a,
a und 2a ist zur Zeit ¢t durch die Geschwindigkeiten in den Ecken E, D, F, die
Rotationsgeschwindigekit w und die Schnelligkeit v; = v/2v auf der Zentralachse

gegeben: "
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2v, dy, f1, 0, .- n
ve = | e |; vp = | da, | ; vp=| v |; w=w|l]; b @ner SU’UWW?
€3 2v fs 1 -
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wobei ey, e3, ,dy, dy, f1, f3, w unbekannt sind. KA.H“PU rotiert noada

wie wr um daese

z
Atnse mit Rototzons—
E H eathwindig leest W .
) g
F G a
A D Y
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1. Stellen Sie den Bewegungszustand durch eine Kinemate in der Ecke D dar.

2. Bestimmen Sie die Zentralachse (.



