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Ein Werkstattkran besteht aus einem waagerechten, einseitig eingespannten Skizze:
1 -Trager (Elastizitidtsmodul E , Flachentragheitsmoment I, Lange 2a ) und

einer Laufkatze.

-
Q
= i

Der Trager ist in seiner Mitte
noch durch ein vertikales
Stahlseil (Elastizitadtsmodul
E,, Querschnittsfliache A )

gegen die Decke abge-
hangt. Im unverformten
Zustand der Konstruktion
hat das Seil die Lange L.
Die Eigengewichte von Tra-
ger und Seil seien vernach-
lassigbar.

Die Gewichte von Laufkatze
und Last kénnen in einer
Einzelkraft F im variablen
Abstand r von der Ein-
spannstelle A zusammen-
gefasst werden.

z

b) Berechnen Sie die Lagerreaktionen F, , M, .

(Lassen Sie S als vorlaufig unbekannt stehen)

c) Bestimmen Sie die Querkraft Q(x), das Biegemoment M(x), die
erste Ableitung der Biegelinie w'(x) und die Biegelinie w (x) mit Hilfe
von Klammerfunktionen. Setzen Sie die Ergebnisse von b) ein.

a) Tragen Sie am Balken die eingepragten Krafte und die Lagerreaktionen

F,, M, ein (F, senkrecht zur x —Achse), und ersetzen Sie das Seil M(x) = — rrFf Q g 4 (?"S){X’]A'f' Six__qfd

durch die aquivalente Schnittkraft S. Ergadnzen Sie die Skizze um die — °  ______________ =~ /L _ 4 =
geometrischen Abmessungen. —_— A
~Fla-r{
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, 2 A z h) Die Seilkraft nimmt mit wachsender Entfernung der Laufkatze von der
Elw'(x} =[T :r"as X t %(S '-:’9( - ZSJK' GI Einspannstelle bestandig zu.
T T T T T T = e W) L A0 wilo)=0 Wie groR ist die maximale Seilkraft?
¢ AF x-r (% 2O
3
etweo = 4 (rFaQx?+ §(S-F)xt £8fx-a] S F
______________ p ap— ) ____3_— ~ A0 WfO)’-:O S = 2(/{{— gEILl
t ¢ F{k"l”f 1"/@; ' s T Fohsa)
d) Wie grot ist der Biegepfeil f in der Balkenmitte? i) Skizzieren Sie den Querkraft- Q(x) und Momentenverlauf M (x) fur
4 2 4 ( r T s : _a 2
EIf = _t__g_ilS'(:;G—_.}?[(}__}__f._ig:tz_)j— die Werte 1 = 5 und S = EF'
Q(x)
e) Wie groR ist die Dehnung ¢ des Seils? . %F
£ _ -2k (Bra-a¥+ia-r]* )F
i ¢cELL 0 v
a 2a
f) Geben Sie den Zusammenhang zwischen der Langenanderung & und - %F
der Spannung o, im Seil an (Hookesches Gesetz).
¥ M(x)
o-Fs = S=TFhT
____________________________________ 5
g) Berechnen Sie die Seilkraft S. 0 \ — *
A 3TGZ— QZD + {ﬂ"’ Y}S :_Tr: a 2a
S = Z"q‘g A+ :?.15IL3 1
___________ ESASQ______,,,,,,,J_______ —gFa
EAs T



