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>~ 1 Das Kurbelgetriebe des Einzylindermotors

besteht aus der Kurbel (Koérper 1), dem
Pleuel (Kérper 2) und dem Kolben (Kérper
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Freiheitsgrade. Als verallgemeinerte Koor- C

. . . - . n-= h A
dinate wird der Wméwi\d als abhangige 0
Hilfsvariable der inkel &(y) einge- sﬁ*m\
fuhrt. Die geometrischen Abmessungen th‘(fvwd‘
werden durch das Lenkstangenverhaltnis 8“‘ i+

i—:-gekennzeichnet
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a) Welche Beziehungen bestehen
zwischen der verallgemeinerten

v ol
C(y)=o0 Koordinate y und der Hilfsvariablen e__é_;
\ i §7 Sy €Casd =

QS:“\S = Sun ¥
=D (4)sin§ = ;l S('V\a/ 2
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‘ b) Fur die zeitlichen Ableitun er Hilfsvariable & T .
W\ :FM'\ 3 J
dv H‘\(ﬁ o d8_65 dY_s, . dS:_aSr dY_ " Mdd‘\"feji— ( M\Aﬂ‘(& w1 (LY §
Wl Ty a0 dt ~ ay dt Ah&,%)
Q,m:.ksw:,f soliten zunachst die partiellen Ableitungen der Hilfsvariablen nach der verallgemeiner-
ten Koordinate y berechnet werden. Vervollstandigen Sie diese. :
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c) Kurbel:
S coS Y
r, = S S Y $, =
i 0
% |
-S s 0
vi=| S ¢S¥ |-y+| O w; =
0 0
JT1 Vi
_‘S' Cos |
Ll ger
a =|- y ™ "y+v, a =
(')l)’ko.‘_: 1 Sx Swy y+vy 1
H | o
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d) Pleul:
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ans(V: N-sky B S+ asy A
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Berechnen Sie die Ortsvektoren, Drehtensoren, Jacobi-Matrizen, die lokalen Geschwin-
digkeiten und die lokalen Beschleunigungen der folgenden Bauteile:

N (05K +h s § coss  Sad
r, = [€ Sy -l Ay S;=|~SMd  cos§
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e) Kolben:
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