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Zu Aufgabe 21
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Weg: 1.) Festlegung eines Bezugssystems x’/y’ (willkiirlich, aber
mdglichst zweckmédBfig).

2.) Bestimmung des Fldchenschwerpunktes (x’.,y’;) flr den
Gesamtquerschnitt.

3.) Festlegung des Koordinatensystems durch den
Schwerpunkt (x’g, y’,), auf das die Fldchentridgheits-
momente der Teilfldchen zu 3;, A, umgerechnet werden
kénnen. Diese Teilfldchen-Trdgheitsmomente beziehen
sich dabei auf die Schwerpunktskoordinatensysteme x,/y,
bzw. X,/y, der Teilfl&chen.

4.) Berechnung der auf das x/y Koordinatensystem bezogenen
Flachentrdgheitsmomente iliber den Steinerschen Satz.

5.) Bestimmung der Haupttrdgheitsmomente und des
Orientierungswinkels ¢.

zu 1.) siehe Bild 1 g g
A,=8a“;A,=ba

xf,,:o ;Dd: y{s=4a
x3.=3,5a; yi.=0,5a

zZu 2.)

! 1 ! / 1 43
Xg = —— (X *A +X,.%A,)) = —*%21,5 = —a
" A1+A2( 1At Hgtd,) = 73 26
! 1 / / 1 69

= *A. + *¥A)) = —%34,5 = —a
Ys A, +A, (V1s*A, +YV25*A4;) 13 56
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zu 3.) siehe Bild 1

zu 4.) Fldchentrdgheitsmomente

3
_ax(8a)* _128 wal

anx” 12 3
a‘s8a_2, ..
Y1 12 3

__(5a)’*a _125,

Ya¥a 15 12 @

Steinersche Sitze, bezogen auf das x/y-Koordinatensystem

/ ! / /
I = IX1X1+ (‘Vlshys) 2=“'Al +Ixzxz+ {-VZS_YS) Z*A‘Z

Pt L ol
Lo = Lyt (X15=Xs) *A + 1, , + (X25—X5) *A,

I = Iy~ (X1e=X2) (Vie—Ve) *4,
L (X35-X5) (V3s-Ve) *A,

Steinerscher Satz: Vorzeichenregelung fiir Transformation
X,/ Ya~Koordinatensystem in ein x,,/¥,.,~Koordinatensystem.

Transformationsgleichung:

X = xX+a oder Kneu = Xapptd = Xapet (Xalto_xneuo) .
¥ = y%h Yaeu = Yare*™P = Varet (Va1e0™Vneuwo)  gemés Bild 2
y ynw yut
(X, 0 X o)
SRR Y Ix,.u’fm = Ixn.u’fm+ (—Valca_yneuo)z*A
= x:l t Iy,.,..y,,.., = Iy_,y,,,“+ (Xalta_YHsuO) Z*A
E.d
/ 3 I“' Had Ixnﬂ.ynou
X Y £
‘ alig llta)xy >|-° - (xalto_xnsuo) ¥ (Yalta_yneuo) *A
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3
128 2 69
==2> +(4- 8+— _— *5
L= + 26) ( 26)
= B7,;16 + 23,61 = 80,78 cm*
2 1 69 125 7 43,5
=—+ (= *8+ ——-—)%x%5
Ly=3tlg 26 812 *(3 3¢’
= 11,32 + 27,46 = 38,78 cm*
1 69 7 43 1 69
— 2 e _—-— — ) %5
Lo=-(3- )(4 2= *+8- (5 ) (S5-2=)
= 12,43 + 19;88 = 32,31 om*
zZu 5.)
I, +I (L Tod & 2 I +T (I,,.-I,.)% _,
I, = mz & \J ""-’4 T+l I = X-xz e xx4 P+ I
I, = 98,31 co* I, = 21,25¢cm*
¢ = arctanﬂy—- = 28,49°
17 4yy
oder
¢ = Ltarctan 2—22Y_ = 28,49°
2 X Tyy
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