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LEGO Projekte

» Erstes Projekt startet heute

 Fehlende Sets und fehlende Teile bitte
nach Kollogquium abholen
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Agenda

1. Satzder projezierten Geschwindigkeiten (SdpG)
Satz vom Momentanzentrum (SvM)

Reibungsfreie Bindungen in ebenen Systemen

WD

Minimalbeispiele
1. Das Hochrad
2. Ein Fachwerk

5. Beispiel: Planetengetriebe
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Satz der projezierten Geschwindigkeiten (SdpG)

Die Projektionen vp und vg der Geschwindigkeiten p, 7iq von zwei beliebigen
Punkten P und @) eines Starrkorpers auf ihre Vebindungsgerade sind gleich:

Up - €pQ = VQ * €PQ

Up = Vq
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Satz vom Momentanzentrum (SvM)

. "M v=O
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Bei der Rotation steht die Geschwindigkeit vp des Punktes P senkrecht auf der Verbindungsgeraden /
durch P und das Momentanzentrum M. Die Schnelligkeit ist proportional zum Abstand: Ve T W1 e

77P = (I)’ X FMP
|Up|| = vp = wryp

Das Momentanzentrum M ist der Raumpunkt, an dem die momentane Geschwindigkeit Null ist
und die Bewegung fiir diesen Augenblick als reine Rotation betrachtet wird
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Das Hochrad

Welche Zusammenhdange zwischen den Geschwindigkeiten sind richtige
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Reibungsfreie Bindungen in ebenen Systemen

 Lager
— Auf/Loslager b=1
i § 5’9 . B é/,
“Bra) =
Y?\('-' conh Pen= CONSY Coy= SV CALT
— Gelenk/Festlager b=2
5 fox =Qydt
W TQY = G\
— Slider
P B & P B Toy coth
% %: Be= avek
— Einspannung o = CONSY b=3
B Coy =t
P v O = X

« Gelenkige Verbindungen b=z
By
2 Gelenk
(QR‘S‘\: (‘98,&2
7, Coyon = ey, e
. . b=3
« Steife Verbindungen
gy
Cox o™ Wx 2
Vey®a = ¥y
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Ein Fachwerk

In welche Richtung zeigt v, ¢

@ Richtung v,
Richtung v,

Richtung v

Richtung vy

Keine, weil va =0
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Beispiel: Planetengetriebe
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Beispiel: Planetengetriebe

Betrachten Sie das unten skizzierte Planetengetriebe. Das Sonnen- (S), Planeten- (P) und Ringzahnrad (R) haben
die entsprechenden Radii ag,ap und ag (siehe Skizze). Der Stab A verbindet die zwei Planetenzahnriader und kann
frei drehen. Das Ringzahnrad (R) ist fix und das Sonnenzahnrad (S) rotiert mit der Winkelgeschwindigkeit wg. Die
Winkelgeschwindigkeiten sind im Gegenuhrzeigersinn positiv definiert (siehe Skizze).

1. Was ist der Zusammenhang *£ zwischen den Winkelgeschwindigkeiten des Planeten- und Sonnenzahnrades?

2. Was ist der Zusammenhang <2 zwischen den Winkelgeschwindigkeiten der Planetenzahnriader und Stab A?
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Beispiel: Planetengetriebe

1. Was ist der Zusammenhang ‘:’d—’; zwischen den Winkelgeschwindigkeiten des Planeten- und Sonnenzahnrades?
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Beispiel: Planetengetriebe

2. Was ist der Zusammenhang 5—1? zwischen den Winkelgeschwindigkeiten der Planetenzahnriader und Stab A?
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