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Übersicht

Mechanismen

Visualisierung/Animation von Mechanismen in einem CAD-Paket

Visualisierung/Animation von Mechanismen in einem Computer Algebra
System

... oder lieber selbst programmieren?

Beispiele
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Mechanismen

Was ist ein Mechanismus?

n Systeme Σi , i = 0, . . . , n − 1 (Starrkörper)

n − 1 einparametrige Bewegungen Σi \ Σ0,
i = 1, . . . , n − 1

Σi \ Σ0 : X0 = Rx (u1) · C1 · . . . · Ci−1 · Rx (ui ) · Xi

Cj :=


1 0 0 0
dj cosαj − sinαj 0
0 sinαj cosαj 0
aj 0 0 1



Rx (uj ) :=


1 0 0 0
0 1 0 0
0 0 cos uj − sin uj
0 0 sin uj cos uj


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Mechanismen

Stewart-Gough platform

Omnidirektionaler mobiler Roboter



Mechanismen

Stewart-Gough platform Omnidirektionaler mobiler Roboter



Visualisierung/Animation von Mechanismen
in einem CAD-Paket



Visualisierung/Animation von Mechanismen
in einem Computer Algebra System



... oder die Dinge doch lieber selbst programmieren?1

1der aufwändigste aber auch zufriedenstellendste Weg



Der Schatz-Mechanismus

Beispiel: Schatz-Mechanismus

Variante 1



Der Schatz-Mechanismus

Beispiel: Der Schatz-Mechanismus

Variante 2
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Der Schatz-Mechanismus

Dreiecke P1,P1,M2 und P2,P2,M1:

• gleichseitig

• zentrisch ähnlich mit dem Mittelpunkt
C des Würfels als Ähnlichkeitszentrum

• Schwerpunkte der Dreiecke liegen auf
einer gemeinsamen Normalen ihrer
parallelen Trägerebenen
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P1
P2

M1

M2

a1

b1

c1

a2

b2

c2
u1

v1

w1

u2

v2

w2

§0

§1
§2

§3

§4

§5



Der Schatz-Mechanismus

Die Darstellende Geometrie
hilft uns hier!
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Mit Hilfe dieser Winkelabhängigkeiten lassen sich alle weiteren leicht
bestimmen.
=⇒
Parameterdarstellungen der Bewegungen Σi/Σj .
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