12.11.20
3. Analytische Kinematik

* Haufig lassen sich die kinematischen Beziehungen durch
Ableiten der geometrischen Beziehungen gewinnen.

* Beispiel: Kurbeltrieb

- Gegeben: a(f)=wt,R,L

- Gesucht: w x, ®4p, Vi, ag
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- Sinussatz im Dreieck OAK:

sin(B)_sin(oc)

R L

> sin(ﬁ)zgsin(oc), cos(B):\/l—(§

- Ableiten nach der Zeit ergibt:

COS(ﬁ)B:%COS(OL>O(:(D%COS(OL) > f=w f ZZZ(([(;L))
_ 4. R cos ()
W =—P= w7 cos (P)
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- Weiteres Ableiten fuhrt auf die Winkelbeschleunigung des

Pleuels:

R —sin(a)cos(B)c+cos(a)sin(B)p

Oy =—P=—w

L cos”(f)
- Einsetzen von a¢=w und B:mR cos(a) ergibt:
L cos(p) |
. _ s Rsin(a) 2(R 2 cos” (o) sin(p)
Wax=9 7 cos (p) YT cos’(B)

R cosz(oc)sin(ﬁ)_sin(oc)

L cos’(p)  cos(PB)

> R
L

9 (DAK:_(D
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- Fr die x-Koordinate des Kolbens gilt: xx=Rcos(a)+Lcos(p)

- Ableiten fuhrt auf die Geschwindigkeit:
vy=ix=—Rsin(a)—Lsin(f)p
cos(oc)

=—w Rsin(o)—w Rsin () B)

=—w R|sin(o)+tan (B)cos (o)

—_

- FUr die Beschleunigung folgt:

cos (o §
COSz(ﬁ>
R cosz(oc)_R sinz(oc)
L cos’(B) L cos(p)

ay=vy=—w R|cos(o)c+ —tan(p)sin (o) &

=—w’R|cos(a)+
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