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Unterweisung fur Studierende
COVID-19-SchutzmaBnahmen an der TU Wien

ebdude und Technik

Diese Unterweisung bezieht sich auf die COVID-19 Schutzmaflinahmen, die an der TU Wien
einzuhalten sind.

Inhalt der Unterweisung (siehe beiliegendes Infoblatt)

Allgemeine Vorgaben

e Die Hande sind regelmaRig und griindlich zu reinigen.

Schutzabstand einhalten.

Richtige Husten- und Niesetikette beachten (bitte Ellenbogenbeuge vorhalten)
Handeschutteln und Kérperkontakt vermeiden

Es dirfen keine Gruppen innerhalb der Gebaude bzw. auf dem Gelande der TU
Wien gebildet werden.

e Bei Erkrankung UNBEDINGT zu Hause bleiben.

Sicherheitsabstand einhalten

Die wichtigste Schutzmaflnahme gegen COVID-19-Infektionen ist der
Sicherheitsabstand von mindestens 1,5 m. Dieser muss innerhalb aller Areale der TU
Wien eingehalten werden.

Schutzmasken

Das Tragen von Mund-Nasen-Schutzmasken (MNS-Masken) wird in allen allgemeinen
Raumlichkeiten dann empfohlen, wenn ein Kontakt mit anderen Personen sehr
wahrscheinlich ist und nicht sichergestellt werden kann, dass der notwendige
Sicherheitsabstand eingehalten wird.

In den institutsspezifischen Arbeitsraumen ist das Tragen von MNS-Masken (bei Bedarf
auch Visiere) dann verpflichtend, wenn sich mehr als eine Person im Raum aufhalt und
der Abstand von 1,5 m in Biros, Labors, Werkstatten und Horsalen nicht durchgehend
eingehalten werden kann.

Praventions- und Hygienemaflinahmen

Grundsatzlich gilt: Waschen Sie lhre Hande regelmaRig und grundlich mit Seife. Das
ist fur die Haut weniger belastend als Desinfektion und erhalt die als Ansteckungsschutz
notige Hautbarriere.

Direkt bei den Eingangen sind Desinfektionsstellen eingerichtet, an denen man sich
beim Betreten der Gebaude der TU Wien die Hande desinfizieren kann.

Allgemein: Auf die Hygiene ist unbedingt zu achten (regelmafiges Handewaschen,
keine Beriihrungen der Mitmenschen, Atemhygiene)!

Risikominimierung

Jede_r, der Krankheitssymptome wie Husten, Fieber, Geschmacksverlust, etc. aufweist
oder beflirchtet, muss jedenfalls zu Hause bleiben und sofort die telefonische
Gesundheitsberatung unter 1450 kontaktieren.

Zusatzinformationen
Weitere Informationen kdnnen Sie auch unter folgendem Link nachlesen:
httos://colab.tuwien.ac.at/paaes/viewpaae.action?paaeld=11638263

Ich erklare hiermit, dass ich Uber die Schutzmalnahmen unterrichtet wurde, diese verstanden
und zur Kenntnis genommen habe und verpflichte mich, diese einzuhalten.

Name und Unterschrift

Stand: Mai 2020



1. Mit dem dargestellten Seiltrieb soll eine Masse m tber ein Seil, welches an der 12P,|

Seiltrommel T befestigt ist, angehoben werden. Die Seiltrommel ist fest mit der
Seilrolle B verbunden. Das Seil, mit dem die Seilrollen A und B verbunden sind,
wird mit der Spannrolle C gespannt. Diese ist an einem Arm der Lénge [ befestigt
auf welchen das Moment 7¢ wirkt. Zwischen dem Seil und den Triebrollen A, B tritt
jeweils Haftung auf. An der Spannrolle C tritt keine Reibung auf. Die Rollen A, B
und C sowie die Trommel T sind masselos. Das Seil zum Heben der Last ist fest mit
der Trommel verbunden. Das System befindet sich in Ruhe. Die Erdbeschleunigung
g wirkt in negative y-Richtung.

Abbildung 1: Seiltrieb.

a) Schneiden Sie die Seilrolle A, die Seilrolle B gemeinsam mit der Trommel T und 2P|
die Spannrolle C zusammen mit dem Arm frei. Fertigen Sie die Schnittskizze
an und zeichnen Sie alle Krafte ein.

b) Berechnen Sie die Seilkriifte an den Stellen (1), (2) und (3) als Funktion von 5P|

7 sowie das erforderliche Drehmoment 74 um die Masse in ihrer Position fest

zu halten.

¢) Wie grofl muss 7¢ sein, damit das Seil an keiner Stelle die Spannung verliert 1P|
(d.h. die Seilkraft ist iiberall > 0)?

d) Berechnen Sie den erforderlichen Haftreibkoeffizient pyp zwischen Seil und 2P|

Rolle B, sodass das Seil an Rolle B nicht rutscht.
e) Berechnen Sie die Lagerkraft des Arms der Spannrolle C. 2P|



Losung:

CL) / fs:z
Abbildung 2: Seiltrieb freigeschnitten.
Hinweis: Werden die Spannrolle C und der Arm getrennt freigeschnitten folgt

aus der Drehmomentenbilanz fir die Spannrolle C unmittelbar, dass fs; = fs2
qgilt.

Abbildung 3: Spannrolle C und Hebel getrennt freigeschnitten.

b) Ta = mgrri2,
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e) fo—m(COS( a) —1), foy=—7F
Lagerkréfte in den Lagern der Rollen A und B:
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2. Ein ferromagnetisches Projektil der Masse mp wird mithilfe einer Spule unter einem 12P.|
Winkel a beschleunigt. Die Kraft die von der Spule auf das Projektil ausgetibt wird
kann naherungsweise durch f,, = ksin (—%) beschrieben werden. Beim Verlassen
des Laufs (z > 0) wird der Strom unterbrochen und die Kraft f;,, wird zu null. Zu
Beginn befindet sich das Projektil bei z = —[ und steht still. Die Erdbeschleunigung
g wirkt in negative y-Richtung.

Hinweis: Die Unterpunkte a), b) und c¢) kénnen unabhéngig voneinander gelost
werden.

Abbildung 4: Coilgun.

a) Stellen Sie die Bewegungsgleichung fiir das Projektil im Bereich —I < z <0 2P,
auf, wenn Luftreibung auftritt. Dafiir sind die Grundfliche des Projektils A,
der Widerstandsbeiwert cyw und die Dichte der Luft p;, bekannt.

b) Vernachldssigen Sie nun die Luftreibung und berechnen Sie die Austrittsge- 3P|
schwindigkeit vg des Projektils.
Hinweis: Verwenden Sie das Prinzip der Energieerhaltung.

c¢) Das Projektil verldsst die Miindung mit der Geschwindigkeit vg. Berechnen Sie 2P|
die maximale Flughohe 9.« des Projektils, wenn sich die Miindung in einer
Hoéhe hg iiber dem Boden befindet.

Das Projektil wird nun wie in Abbildung 5 dargestellt auf einen Holzblock mit der
Masse mp gefeuert. Der Holzblock ist fest mit einer homogenen, drehbar gelagerten,
unendlich diinnen Stange der Masse mg verbunden. Nach dem Einschlag des Pro-
jektils bleibt dieses stecken. Holzblock und Projektil konnen als Punktmassen am
Ende des Stabes beschrieben werden.

Hinweis: Die Unterpunkte d) und f) konnen unabhéngig voneinander gelst werden.
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Abbildung 5: Ballistisches Pendel.



d) Berechnen Sie das Massentragheitsmoment des Pendels nach dem Einschlag 2P|
des Projektils um den Drehpunkt A.

e) Berechnen Sie die Drehwinkelgeschwindigkeit ¢ des Pendels unmittelbar nach- 1P|
dem das Projektil mit der Geschwindigkeit v einschlagt.
Hinweis: Es handelt sich um einen vollkommen unelastischen Stof.

f) Bis zu welchem Winkel ¢, schlidgt das Pendel nach dem Einschlag maximal 2P,
aus?



Losung:

a) mpz = ksin(—%) — cwALLZ? — mpgsin(a)

b) vg = \/—le sin(a) + 4mk—lj7r
¢) Ymax = ho + Z—‘; sin(a)2

d) I = (mg +mp + 5 )a?

v mp
e) Y = amBerPJr%

_ _ v mp
f) Pmax = ATCCOS <1 2ag (mB-f-mp-i-%) (mB+mP+W;S>>




3. Der in Abbildung 6 dargestellte Manipulator verfiigt iiber drei Freiheitsgrade q* =
(E]l Q2 Q3]. Die Freiheitsgrade ¢; bzw. g3 bewirken Rotationen in Gelenk 1 bzw.
elenk 3 und ¢, bewirkt eine translatorische Bewegung des Gelenks 2. Gelenk 1 und
Gelenk 3 sind durch eine lineare Feder miteinander verbunden, die eine Federkon-
stante ¢ > 0 besitzt und fiir g = 0 entspannt ist. Der Endeffektor hat die Masse
mpg und das Trigheitsmoment IF = diag(Ip zas [Eyys [E.22), gegeben relativ zum
Inertialsystem. Alle anderen Bestandteile des Manipulators sind als masselos zu be-
trachten. Im Koordinatenursprung des Endeffektors wirkt das externe Stérmoment

T

T, = [Te@ Tey Teyz}. Die Erdbeschleunigung g wirkt in negative zp-Richtung.
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Abbildung 6: Manipulator.

a) Geben Sie die homogenen Transformationen H}(q), H?(q), H3(q) und H¥(q)
zwischen den Koordinatensystemen als Funktion der generalisierten Koordina-
ten an.

b) Berechnen Sie die homogene Transformation zwischen dem Ursprung und dem
Endeffektor des Manipulators HE (q).

¢) Berechnen Sie die Matrix S(w;) und den rotatorischen Anteil der Jacobi-
Manipulator-Matrix (Jw)gJ des Endeffektors im Inertialsystem.

d) Berechnen Sie den translatorischen Anteil der Manipulator Jacobi-Matrix (J V)g
fiir den Endeffektor im Inertialsystem.

e¢) Berechnen Sie den rotatorischen Anteil der kinetischen Energie des Manipula-
tors.

f) Berechnen Sie den Geschwindigkeitsvektor des Endeffektors v im Inertialsy-
stem und geben Sie den translatorischen Anteil der kinetischen Energie des
Manipulators an. Hinweis: Sie miissen den Ausdruck fiir die kinetische Energie
nicht vereinfachen.

g) Berechnen Sie die gesamte potentielle Energie V(q) des Manipulators sowie
den Vektor der Potentialkréfte g(q).

h) Berechnen Sie die generalisierte Kraft f, g, die zur Folge des externen Stérmo-
ments T, wirkt.
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