
⋄·⋄· ⋄· ⋄· ⋄· ⋄· ⋄· ⋄· ⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

⋄
·

⋄·

⋄·

⋄·
⋄·
⋄·
⋄
·
⋄·
⋄·
⋄·

⋄·

⋄· ⋄·

⋄· ⋄·

⋄·

⋄·

⋄
· ⋄·

⋄·

⋄·

⋄· ⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

⋄·
⋄·
⋄·
⋄
·
⋄·

⋄·
⋄·

⋄·

⋄·⋄·

⋄·⋄·

⋄·

⋄·

⋄
·⋄·

⋄·

⋄·

⋄·⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

⋄·⋄·⋄·⋄·⋄·⋄·⋄·

⋄
·
⋄·

⋄
·
⋄·

⋄·
⋄·

⋄·

⋄·
⋄·

⋄·

⋄·

⋄·
⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

⋄·⋄·⋄·⋄·⋄·⋄·⋄·

⋄
·

⋄·
⋄
·

⋄·
⋄·

⋄·

⋄·

⋄·
⋄·

⋄·

⋄·

⋄·
⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

⋄·

Universität Stuttgart
Institut für Mechanik

Prof. Dr.-Ing. C. Miehe

Technische Mechanik I, WS 2014/2015

Siebte Vortragsübung
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Aufgabe 1

Berechnen Sie für das dargestellte System die
Querkraft- und Momentenverläufe

1. mit der elementaren Schnittmethode,
2. mit der Integration der Schnittgrößen-

differentialgleichung,

und stellen Sie diese graphisch dar.

Geg.: l, qo, F .
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Aufgabe 2

Berechnen Sie für das dargestellte Sy-
stem den Querkraft- und Momentenver-
lauf mit der Integration der Schnitt-
größendifferentialgleichung.

Geg.: q(x) = q0 · sin(π
x
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Resultierende und Hebelarme verschiedener Streckenlasten: p(x) = p0
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