Y\ 3
Z ol
‘ P gegeben:
W T b (92 — ¢1), (@3 — ¢1),
l//i —’0“'! ¢1:¢2:¢3111:Z4
Ao P gesucht:
@ l 1l ]
b) 13| 2: 43, P1

Bild 6.16 Drei Relativlagen bei einem Viergelenk.
a) kinematisches Schema, b) Bewegungsplan

Bewegungstechnik

Konzipieren und Auslegen
von mechanischen Getrieben

Andreas Fncke (HTW des Saarlandes)
Detlef Giinzel (Hochschule Albstadi-Sigmaringen)
Thomas Schaeffer (OTH Regensburg)




7\
4
? Pad gegeben:
W T b (P2 — 1), (@3 — @1),
l//i —,Q’j ¢1:¢2:¢3121:l4
Ao $  gesucht:
% s [
b) 13| 2: 43, P1

Bild 6.16 Drei Relativlagen bei einem Viergelenk.
a) kinematisches Schema, b) Bewegungsplan

Bewegungstechnik

Konzipieren und Auslegen
von mechanischen Getrieben

Andreas Fncke (HTW des Saarlandes)
Detlef Giinzel (Hochschule Albstadi-Sigmaringen)
Thomas Schaeffer (OTH Regensburg)




Bewegungstechnik

Konzipieren und Auslegen
von mechanischen Getrieben

Andreas Fncke (HTW des Saarlandes)
Detlef Giinzel (Hochschule Albstadi-Sigmaringen)
Thomas Schaeffer (OTH Regensburg)

7\
4
? Pad gegeben:
W T b (P2 — 1), (@3 — @1),
l//i —,Q’j ¢1:¢2:¢3121:l4
Ao $  gesucht:
% s [
b) 13| 2: 43, P1

Bild 6.16 Drei Relativlagen bei einem Viergelenk.
a) kinematisches Schema, b) Bewegungsplan Bild 6.17 Relativlagen-Synthese flr drei Lagen



Bewegungstechnik

Konzipieren und Auslegen
von mechanischen Getrieben

i Andreas Fncke (HTW des Saarlandes)
N Detlef Giinzel (Hochschule Albstadi-Sigmaringen)
Thomas Schaeffer (OTH Regensburg)

7\
4
? Pad gegeben:
W T b (P2 — 1), (@3 — @1),
l//i —,Q’j ¢1:¢2:¢3121:l4
Ao $  gesucht:
% s [
b) 13| 2: 43, P1

Bild 6.16 Drei Relativlagen bei einem Viergelenk.
a) kinematisches Schema, b) Bewegungsplan Bild 6.17 Relativlagen-Synthese flr drei Lagen



Bewegungstechnik

Konzipieren und Auslegen
von mechanischen Getrieben

i Andreas Fncke (HTW des Saarlandes)
N Detlef Giinzel (Hochschule Albstadi-Sigmaringen)
Thomas Schaeffer (OTH Regensburg)

7\
4
? Pad gegeben:
W T b (P2 — 1), (@3 — @1),
l//i —,Q’j ¢1:¢2:¢3121:l4
Ao $  gesucht:
% s [
b) 13| 2: 43, P1

Bild 6.16 Drei Relativlagen bei einem Viergelenk.
a) kinematisches Schema, b) Bewegungsplan Bild 6.17 Relativlagen-Synthese flr drei Lagen



Bewegungstechnik

Konzipieren und Auslegen
von mechanischen Getrieben

i Andreas Fncke (HTW des Saarlandes)
N Detlef Giinzel (Hochschule Albstadi-Sigmaringen)
Thomas Schaeffer (OTH Regensburg)

7\
4
? Pad gegeben:
W T b (P2 — 1), (@3 — @1),
l//i —,Q’j ¢1:¢2:¢3121:l4
Ao $  gesucht:
% s [
b) 13| 2: 43, P1

Bild 6.16 Drei Relativlagen bei einem Viergelenk.
a) kinematisches Schema, b) Bewegungsplan Bild 6.17 Relativlagen-Synthese flr drei Lagen



Bewegungstechnik

Konzipieren und Auslegen
von mechanischen Getrieben

Andreas Fncke (HTW des Saarlandes)
Detlef Giinzel (Hochschule Albstadi-Sigmaringen)
Thomas Schaeffer (OTH Regensburg)

gegeben:
W | —) (P2 — 1), (@3 — @1),
l//i —,Q’j ¢1:¢2:¢3121:l4
Ao $  gesucht:
? L =
b) 13| 2: 43, P1

Bild 6.16 Drei Relativlagen bei einem Viergelenk.
a) kinematisches Schema, b) Bewegungsplan Bild 6.17 Relativlagen-Synthese flr drei Lagen



Bewegungstechnik

Konzipieren und Auslegen
von mechanischen Getrieben

i Andreas Fncke (HTW des Saarlandes)
N Detlef Giinzel (Hochschule Albstadi-Sigmaringen)
Thomas Schaeffer (OTH Regensburg)

7\
4
? Pad gegeben:
W T b (P2 — 1), (@3 — @1),
l//i —,Q’j ¢1:¢2:¢3121:l4
Ao $  gesucht:
% s [
b) 13| 2: 43, P1

Bild 6.16 Drei Relativlagen bei einem Viergelenk.
a) kinematisches Schema, b) Bewegungsplan Bild 6.17 Relativlagen-Synthese flr drei Lagen



Bewegungstechnik

Konzipieren und Auslegen
von mechanischen Getrieben

i Andreas Fncke (HTW des Saarlandes)
N Detlef Giinzel (Hochschule Albstadi-Sigmaringen)
Thomas Schaeffer (OTH Regensburg)

7\
4
? Pad gegeben:
W T b (P2 — 1), (@3 — @1),
l//i —,Q’j ¢1:¢2:¢3121:l4
Ao $  gesucht:
% s [
b) 13| 2: 43, P1

Bild 6.16 Drei Relativlagen bei einem Viergelenk.
a) kinematisches Schema, b) Bewegungsplan Bild 6.17 Relativlagen-Synthese flr drei Lagen



	Bewegungstechnik-Bild-6-16--Drei-Relativlagen-bei-einem-Viergelenk--b001
	Bewegungstechnik-Bild-6-16--Drei-Relativlagen-bei-einem-Viergelenk--b002
	Bewegungstechnik-Bild-6-16--Drei-Relativlagen-bei-einem-Viergelenk--b003
	Bewegungstechnik-Bild-6-16--Drei-Relativlagen-bei-einem-Viergelenk--b004
	Bewegungstechnik-Bild-6-16--Drei-Relativlagen-bei-einem-Viergelenk--b005
	Bewegungstechnik-Bild-6-16--Drei-Relativlagen-bei-einem-Viergelenk--b006
	Bewegungstechnik-Bild-6-16--Drei-Relativlagen-bei-einem-Viergelenk--b007
	Bewegungstechnik-Bild-6-16--Drei-Relativlagen-bei-einem-Viergelenk--b008
	Bewegungstechnik-Bild-6-16--Drei-Relativlagen-bei-einem-Viergelenk--b009

