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2. Auf einem Oktaeder (Seitenlinge v/2a, Hohe 2a) wirken in den Eckpunkten die in
der Skizze eingezeichneten Kréfte.

z

a

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

3. Bestimmen Sie zwei zuséitzliche, in £ und in F wirkende Kréfte Fg und Fp
so, dass sich die aus allen Kréften bestehende Kréftegruppe 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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4. 3 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 Lange [, die schiefen Stéabe die Lénge ——. Das horizontal verschiebbare Auflager

in A bewegt sich momentan mit der Schnelligkeit v nach links.

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

2. Berechnen Sie die Gesamtleistung der Lasten Fz und Fp.
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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
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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.
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" /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.
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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.
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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:

Dossek tin bissdan Lange, ober guke Ubwy.
Ala DQQ\V\KV\QNA in dun U-shdu v ke



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 %Q)ws‘\'
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

LW Lesthimmaun '—?-‘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

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? %ZAMI.H“J’\ or 8%0&:00\,

L’ % ijmmdw'\u\ okt en
Bt = 5P



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?

P=—uF P-’—'_[E-’;;

)
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d) P = —wiF sl \(AQ\R'%{p+ wire oben
) P=2wlF in doa 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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