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Realisierung der Lehrbeispiele zur Programmbeschreibung KAMOS mit Mathcad®:

Analyse von Getrieben mit höheren Gliedergruppen mittels Mathcad®:

- Implementierung der 4 Lehrbeispiele des Getriebeanalyseprogramms 
KAMOS mit Mathcad®

- Optimierung der einzelnen Module für die Lehrbeispiele

- Realisierung der Ein- und Ausgabe von Getriebekenndaten mit 
physikalischen Einheiten

- Entwicklung eines neuen Moduls zur Berechnung von 
pneumatischen und hydraulischen Zylinderantrieben

- Entwicklung von Berechnungsalgorithmen zur geometrischen Analyse der höheren 
Gliedergruppen 3 und 4 ohne Schubgelenk; mit einem und zwei Schubgelenken
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- Aufstellung aller Getriebestrukturen 
der höheren Gliedergruppen 3 und 
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und der STEPHENSONschen Kette 
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Ausbau der Mathcad® Toolbox zur Analyse für Getriebe mit höheren 
Gliedergruppen und Ergänzung mit Beispielen zur Kinetostatik
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