Institut fiir Festkorpermechanik
Getriebelehre Algorithmen nach Modler

Algorithmen zur Bewegungsanalyse unter Verwendung
der komplexen Zahlen

Gegeben: Viergelenkgetriebe, Koordinatensystem, Abmessungen
Gesucht : Ubertragungsfunktionen und Bewegungsgleichungen

vi Pag Ausgehend von den beiden Vektorzligen
[ zu Gelenkpunkt B,
" l,e®+l;e% =1, +1,e"V,

und der Multiplikation der konjugiert
komplexen GréBen

P31 _ i i
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folgt die Ubertragungsgleichung in der

A, Z%, B, X Form:

F(o,y)=0=1+1,° =1, +1,> = 21,1, cos ¢+ 21,1, cos y — 21, |, cos (¢ — )

Sie Iasst sich in vereinfachter Form wie folgt angeben:

Acosy+Bsiny+C=0

Hierin bedeuten:
A=2l,(l4-l,cos o)
B=-2l,1,sine

C=12+ 12— 1% +1,°— 2l 1,cos ¢

Unter Anwendung bekannter Theoreme fir cosy, siny, tan% folgt schlieBlich:

B+B2+A%-C?
A-C
Ausgehend von den o. g. Vektorziigen folgen nach zahlreichen Umformungen:

.1y lysine+l, sin(e— .
_ 2 15INP+]y (9-v) Ubertragungsfunktion 1. Ordnung

|, Isiny+l, sin(e—)

Ubertragungsfunktion 0. Ordnung

y=2arctan

- I, 1, cos @+ (1—y'F 1,1, cos (@—y)—y 211, cosy

. . UF 2. Ordnung
1, siny +1, 1, sin(@—y)

Far die BewegungsgroBen gilt:
y=y'¢ Winkelgeschwindigkeit
G=y" % +y'$ Winkelbeschleunigung




