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LEGO Projekte

• Erstes Projekt startet heute
• Fehlende Sets und fehlende Teile bitte

nach Kolloquium abholen
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Agenda

1. Satz der projezierten Geschwindigkeiten (SdpG)

2. Satz vom Momentanzentrum (SvM)

3. Reibungsfreie Bindungen in ebenen Systemen

4. Minimalbeispiele
1. Das Hochrad
2. Ein Fachwerk

5. Beispiel: Planetengetriebe



Satz der projezierten Geschwindigkeiten (SdpG)
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Satz vom Momentanzentrum (SvM)

• Rollen ohne Gleiten
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Das Hochrad

Institut für Mechanische Systeme 6

Welche Zusammenhänge zwischen den Geschwindigkeiten sind richtig?
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• Lager
− Auf/Loslager

− Gelenk/Festlager

− Slider

− Einspannung

• Gelenkige Verbindungen

• Steife Verbindungen

Reibungsfreie Bindungen in ebenen Systemen
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Ein Fachwerk

In welche Richtung zeigt ?

• Richtung

• Richtung

• Richtung

• Richtung

• Keine, weil
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Beispiel: Planetengetriebe
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Beispiel: Planetengetriebe
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Beispiel: Planetengetriebe
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Beispiel: Planetengetriebe
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