Technische Mechanik 3 3.2-1 Prof. Dr. Wandinger

3.2 Momentanpol

Aufgaben
Aufgabe 1
Beim Fahrradfahren wird die Bewegung
der Beine Uber das Pedal auf die Dre- Y A
hung des Kettenrades Ubertragen. 200 280

Gelenkmechanismus modelliert, der im
Hiftgelenk H mit dem Fahrrad und im

FulRgelenk F mit dem Pedal verbunden
iSt. Unter-

schenkel

K

Das Bein wird {iber einen zweigliedrigen sehonkel ?
_—__
:‘-Ul

400

a) Bestimmen Sie fur die dargestellte
Stellung die Koordinaten des Mo-
mentanpols des Unterschenkels im
angegebenen Koordinatensystem. Ketten- Q( . \

rad
b) Mit welchen Winkelgeschwindig-
keiten w; und w, mussen in der
dal’geStellten Stellung Ober' und Quelle: FH Regensburg, Prifung SS 2004
Unterschenkel bewegt werden, damit sich das Kettenrad mit der Win-
kelgeschwindigkeit Q dreht?

Zahlenwert: Q=3 s
(Ergebnis: x; = 0; yp =441,67; w, =-0,566 s!, w> =-1,358 s7')
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Aufgabe 2

Die Trager AB und CD sind im Punkt D
gelenkig miteinander verbunden und in
den Punkten A, B und C gelenkig an
die Gleitsteine angeschlossen, die in
den entsprechenden Fihrungen glei-
ten. Der Gleitstein A bewegt sich mit
der Geschwindigkeit v4 nach unten.

a) Bestimmen Sie die Koordinaten
der Momentanpole der Trager AB
und CD fur die dargestellte Lage.
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b) Wie grol} sind die Winkelgeschwindigkeiten w4z und wcp der Trager AB
und CD und die Geschwindigkeiten vz und vc zum dargestellten Zeit-
punkt?

Zahlenwerte: Lap =300 mm, Lgp =250 mm, Lcp = 400 mm, a = 36,87°, v = 30°,
va=4m/s

(Ergebnis: XA = 146,4 mm, yag = 20 mm, Xcp = 0 mm, Yep = -1 12,0 mm,
was = 9,091 10O, wep =5,245s1 O, vg=3 m/s, ve =0,5875 m/s)

Aufgabe 3

Die abgebildete Hebebiihne besteht aus
dem Mechanismus ABCDE. Gelenkpunkt B
ist fest mit dem Boden verbunden. Gelenk-
punkt E ist fest mit der Buhne verbunden.
Die Gelenkpunkte A und D sind in horizon-
taler Richtung verschiebbar. Die Trager AE
und BD sind im Punkt C gelenkig miteinan-
der verbunden.

Zum Anheben wird Punkt A mit der kon-
stanten Geschwindigkeit v4 nach rechts be- [
wegt.

a) Wie hangt die Geschwindigkeit v, mit
der sich die Buhne hebt, von dem Winkel 6 und der Geschwindigkeit v,
ab?

b) Welche Zahlenwerte fur die Geschwindigkeit v ergeben sich fir die Win-
kel 6; und 6,?
Zahlenwerte: v4 = 0,6 m/s, 6, = 40°, 6, = 50°
(Ergebnis: v(40°) = 0,7151 m/s, »(50°) = 0,5035 m/s)

Aufgabe 4

Ein Ingo-Bike ist ein Roller,
bei dem das Hinterrad exzen-
trisch angeschlossen ist. Es
wird angetrieben, indem sich
der Fahrer auf der Plattform
vorwarts und rickwarts be-
wegt.

a) Bestimmen Sie die Ko-
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ordinaten des Momentanpols des Rahmens in Abhangigkeit vom Win-
kel ¢, um den sich das Hinterrad dreht, im eingezeichneten Koordina-
tensystem, das sich mit der Geschwindigkeit der Nabe des Vorderrads
mitbeweqt.

b) Welche Beziehung gilt fir die Winkelgeschwindigkeit wz des Rahmens?
JeZsin®(¢)+2(r,—r,|e[1—cos(¢)|+d’ |
esin(¢) ’

(Ergebnis: y,, =(ry+ecos(¢)|| 1+
wR:V/(yn_rv))

Aufgabe 5

Der Stab AC ist im Punkt C ge-
lenkig mit dem Stab BC verbun-
den. Im Punkt A befindet sich
ein Loslager, das sich in verti-
kaler Richtung frei verschieben
kann. Im Punkt B befindet sich
ein Festlager. Die beiden Lager
sind durch eine Feder verbun-
den.

Entspannt Eingefedert

a) Bestimmen Sie die Koor-
dinate y.(¢) von Punkt A
fur eine beliebige eingefe-
derte Lage.

b) Bestimmen Sie die Koor-
dinaten des Momenten-
pols I der Stange AC fir eine beliebige eingefederte Lage.

c) Geben Sie die Winkelgeschwindigkeit w.c der Stange AC in Abhangig-
keit von der Winkelgeschwindigkeit wz-=¢ der Stange BC und vom
Winkel ¢ an (positivim Gegenuhrzeigersinn).

(HM, WS 2014)

(Ergebnis: a) yA:Sa—3a(2 cos(¢)+\/1—4sin2((l))) ;

b) xn=3a(2sin(q))+tan((|))\/1—4sin2(q))), Yo =Ya;
___ 2cos(9)

C) (DAC__\/TIHZW(DBC)
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Aufgabe 6

Beim Schlie3en des Garagen-
tors AB bewegt sich der Punkt
A in waagerechter Richtung mit
der Geschwindigkeit v4. Die im
Punkt B gelenkig angeschlos-
sene Stltze BC dreht sich um
den ortsfesten Punkt C.

a) Ermitteln Sie fur die dar-
gestellte Lage die Koordi-
naten x; und y; des Mo-
mentanpols des Garagen-
tors im eingezeichneten Koordinatensystem.

b) Bestimmen Sie die Winkelgeschwindigkeit o, des Garagentors und die
Winkelgeschwindigkeit w, der Stitze.

Gegeben: a=124 cm, b =169 cm, ¢ = 65 cm, d = 85 cm, v4 = 0,2 m/s
(HM, WS 2020)
(Ergebnis: @) x7=169,0 cm, yz=-115,8 cm; b) w, =0,07524 1/s, w, =0,1778 1/s)

4—&—»‘4—(\—»‘
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