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Winkelgeschwindigkeit — Winkelbeschleunigung
6. Aufgabe

Das abgebildete symmetrische Viergelenkgetriebe wird als Ellipsenlenker bezeichnet.

Gegeben:
. . cm
Antrieb: Nad = 95,5 U/min Maf3stébe: M, =50—
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Abmessungen: AoBo=AB =8cm
AocA = BoB =16 cm
Gesucht:
a) Winkelgeschwindigkeit wc: und Winkelbeschleunigung & der Schwinge ¢ gegen die
Kurbel a.
b) Winkelgeschwindigkeit wc, und Winkelbeschleunigung e« der Schwinge ¢ gegen die
Koppel b.
c) Die ruhende und die bewegte Polkurve der Bewegung der Koppel b gegen das
Gestell d.
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