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Zwischenprufungen (,,Klausuren®)

1. Klausur findet statt am Do 06.11.2025, Start 18:30

e Prifung 45min; ca. 1.5h einrechnen

Raume werden noch bekanntgegeben, keine Anmeldung notwendig

Klausuren sind freiwillig und zahlen 30% verbessernd (beide Klausuren
kombiniert; nicht teilgenommen = Note 1)

Repetentinnen mussen die Klausuren erneut schreiben, um die Vornote zu
bekommen (alte Vornoten kdnnen nicht ilbernommen werden)

(Zusatzliche) Mittagsprasenzen (12:15-13:00) in der Woche der Prifung:

Montag 3.11. MLJ 34.1 Dienstag 4.11. ML F 40
Mittwoch 5.11. ML J 37.1 Donnerstag 6.11. ML134.1 )

Bmicha: https://n.ethz.ch/~bmicha "MES
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EinfGhrung Schnellibung 4

Satz der projizierten Geschwindigkeit (SdpG)

v, = Vg

Die Projektionen der Geschwindigkeit
zweier Punkte eines Starrkdrpers auf ,UAT\\\ A
deren Verbindungsgerade muss immer B b

identisch sein !

(Ansonsten handelt es sich um einen
deformierbaren Kérper - Mechanik 2)
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EinfGhrung Schnellibung 4

Allgemeine Bewegung & Zentralachse

+
e Allg. Bewegung = um ,translatierte” Zentralachse C

* Momentane Schraube ({ kann zeitlich veranderlich sein)
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EinfUhrung Schnellibung 4

Kinemate

* Q@Gultig in einem Punkt, z.B. Kinemate in Punkt B:
Vg, W}

Invarianten

e 2 Invarianten; gultig fir den gesamten Starrkorper
{V, w}

1. Invariante: w ist hier zum Verstandnis auf { dargestellt, gilt aber tberall

> jedes Punktes resultiert aus w X r

Va
* 2. Invariante: v, ist der Translationsanteil jedes Punktes v, 1
|
|

* Die Geschwindigkeit v eines Punktes ergibt sich aus der
Kombination von und Translationsteil
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EinfUhrung Schnellibung 4

Invarianten berechnen

W=w:Ey o =

< |ie

Vo = (V4 €w) " €

Es gilt aus der Starrkorperformel:
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EinfUhrung Schnellibung 4

Bestimmung der Zentralachse

1. Geg.: Beliebiger Punkt B mit bekannter Kinemate {vB,Q}

2. Invariante v, bestimmen: v, = (QB -gw) e, mite, = E
Zy B
3. Unbekannter Punkt Z = (Zy> auf Zentralachse ¢ (vz = vw)
Z, T
4. Starrkdrperformel mit beliebigem Punkt B aufstellen: Vy; =V, =Vg+wXBZ
5. Formel nach z,, Zy, Zz auflésen = meistens bleiben zwei Unbekannte bestehen
6. Fir eine der Unbekannten einen Wert wahlen (Eine Unbekannte frei wahlbar)
7. Zweite Unbekannte nun berechnen
Zy Wy
8. Zentralachse: (=Z+1-w= (Zy> + - (C‘)y> mit frei wahlbarem Parameter A &\\
‘2 @z IMES
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Tipps Schnellibung 4

Aufgabe 1
* Definition Gleiten und Rollen (bei

Unterlage in Ruhelage):
Gleiten: v parallel oder tangential
zur Unterlage

Rollen: v =0
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Tipps Schnellibung 4

Aufgabe 2
* Ermittle Canalytisch (rechnerisch) und graphisch

* Punkte mit minimaler/maximaler Schnelligkeit:
( visualisieren und minimale/maximale
Abstande finden

N\,
IMES

Institute for Mechanical Systems
Institut fiir Mechanische Systeme



Tipps Hausubung 4

Aufgabe 1 Aufgabe 3

* Keine Tipps e Starrkorperformel zwischen Punkten um
Unbekannte zu finden

e Zentralachse
Aufgabe 2

* SdpG

e Skalarprodukt ist O, falls Vektoren senkrecht
zueinander stehen
—> Ebene Rotation: vy - w =0
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