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Grundlagen : Satz vom MomentaryZentrum : d : Abstandwn 0ZuP Hauptsatz der Statik :Mo -_ Idf wenndtwirkungslinievonf
wenn w_1-I → fast mirin ZDbrauchbar.tn In einer Ruhe/age muss getter:Freiheitgrad : f=n

- b Ip=W_✗ Kp ; Vp
__ w -

rp
-
- immer in

Fverschieben !
ZD .

n

n : Summer der Freiheitgrade der E-QjMo=I ④W_= Rotationsgeschuindigkeit""tdnenkorper
[g-verbindungsgeradeuommzzup , p

i=EiZM_0"⇒)+Mkirper]
b :# der tin. unabheingigen → ↳ res . Moment beziiglichpkto .

E=Q : Komponentenbedingungen
Bindungsgheichungen ( I Btimmertzurundw

.
) M→=Q : Momentenbedingungen

Mz• M_p=M_otrpo ✗I Transformationsregel ↳ Bezugspunktegal !Geschwindigkeitlv)/Schnelligkeitlv) : ZD : kp=(¥1) ← vorzeichenanfpassen. r> E-e- F-u.comE. Resultierende Kraft Zusatzbedingungen : Reibung , Seil , Kipper , . .-
Ict)= Ect) V= 111 polbahn __ Bewegung des MZ . Leistung einer Kraft : F- F- • Ya ④Bedingungistfiirbewegh.ch/deformierbareQ--Angñffspunktder Kraft Kerper notwendig, fiirskhinreichend

in Zylinderkoordinaten : Riiumliche Bewegungen : Leistungeines Moments : F- M-o.nl GGW :

Kreiselwng : momentaneine RotationE- •PEp+pÉEy+ÉEz=PEp+pÉptÉEz ceinpkt.ba.b+fi×) . imfalleeinerfkeeiinne.IR?oottaaHionnKBCx)--O--...gMBCx)=0= - - -

Gesamtleistung: Ptot=IEivit§Mi - ai KBIY)=O= . . . MBCY)=o= . . .

ABBA -(Epheingtvonllab) SK-Formel : Ia=IB+W_ ✗IBA Formel
{KBlz)=O= . . . MBIZ)=0= - . .

falls Kinemate {4s, wibekannt : =§PiKartesisch ⇒ Zylinderkoordinaten: Blau__ mirin 3D- ④ Moment ist nicht
Kinemate : {v→,w" Ptot = E-↳ + M_B- w_

mehrbez-iigh-ohpkt.Esistfiirtpkteep-wsllle-xtsin.cl)Ey
↳

'

- Translationsgeschnindigkeit imskgleich , da E=Q gilt .{ Ey= -sin (4)e-✗ + cos (4) e-y (beziighichpkt . anfsk ) Éiquivalenz &Reduction v. Kriiftegruppen: →geeigneterpkt.aussuchenfiirberechnung.wsRotationsgeschwindigkeit ( unabheihgig n= # linunabhangige GGW - Gleichungen m= # Unbekannte

{ e-✗= cos (4)e-p-s.in/ll)e-y vom Bezugssystem). statische Equivalent:P/{Ei})=P({Gi}) • statischbestimmt : m=n
↳ btw

. unabhñngigvom
e-y= Sindy) Ep + cos (4)Ey

Invarianteni-iiberallgleichpkt.am -1 SI . fiirvsk- Bewegungen
→ gleichn-elellnbekanntenieh-n.unabhiingigeGI.eu

imsk • statism unbestimmt : m>n <
Vektorielle Invariant: In __ I Zkriiflegruppensindstatischiiquivalentwenn: →

mehrun.be/eannteaisiin.unabh-angigGi.JeichZeit8miighich .Stane Kopper ( SK) → Gradderunbestimmtheit : m- n
z.B.ge{ skalare Invariant: Iz=w_ - Its • Die Resultierendeldasresuttierende

→ system keemmt (
"

zuuiele Bindungen
") ooo
* TilSDPG : Ip'=IÉ →Translation : I,=y=Q

Moment Gleich Sind → Lagerreaktionenkonnennichtcallebestimmt werden .
• Sievektoriellgleichsindfihrewirkungs - • kinematischunbestimmt :<

→ Rotation : I , -_W_ =/ Q ; Ez=O limen iibereinstimmen
. → mehrlin.unabh-angigeGI.cn alsllnbekannte⇒ Ip -

Ipa -_ Ya - Ipa → Schraubwng: Ez# 0 → zuiassigemomentanebewegungensindmiigh.ch
Byname einer Kroiftegmppe:{I ,M_o} → * statischbestimmt

⇒ (Yp
- Ia) - [p•=[rp=pz)fyp-v→)=Q

Zentrhlachse -_ Achsein Richtungronw .

beziigh.ch Pkt . 0
→ trivial Glen -_ Inditeinerkinunbestimmtheit

.

Kthifte: Resultierende Kraft E : E. Result,
-

erende Kraft , unabhéingigwm Bezugs.
→ Momentbedingungenmihtanfsteubar.I.se

alle Skserfiillen Sdp G. punkt Anfpassen:

=§Fi (unabheingigvom Bezugspunkt) . pyo : Moment bzg. despktocabheingigiom
kinematischunbestimmt # statischbestimmt

☒ statischunbestimmt

Translation : Vp=V ; HP ( Ip=y•) Bezwgspunkt , ausserinstatikanfgaben? e.B. pended Cimangemeinen)
Moment -_

" Rotation ,
die

Invarianten:(iiberallgteichim Sk)Moment & Leistung :

wnkrñftenverursaohtRotation : Ip=Y•=O wine " .
°

{ vektorielle Invariant
: In __ E Ein System istgenandannstatischbestimmt ,↳ PQ ist RotationSachse Mocp)= Iop ✗ Ep (Mwnpbeziiglicho) wenn es ats Ganzesundinjedemteilwederstatisch

-

← Oopp - Formel skalare Invariant: Iz= E- M_o unbestimmtnochkinematischunbestimmtist .
Ebene Bewegung : Indiesem Fall Kann man alle innerenundiiusseren

I : OI → Nhllsystem : E=Q ; M→=Q CI, __0,1--2=0) ( Lager-1 Kréifte aus den GGW- Gleichungenermittetn .→ alley parallel zugeg . Ebene (Izu) P : Angriffspunktder Kraft → Kroiftepaar /Moment:E=Q ; If-40 (Igo) (GGW -- Gleichgeuicht .)
→ alle Pkte auf Normalenzurtbene 0 : Bezugspunkt
besitzengleiche I .

→ Einzelkraft : 13=11 ;Iz=O
Momentesindwmbezugssyslem und vom → schrau.be : Iz -40Bezugspunktabheingig .



Prinzipdervirtuellenleistungencpdvl) : Pdvliltutéssigelunzutassige Bewegungen) Pdvl
, Vorgehensweise: Schwerpunktberechnung :

system befindet sick in Ruhe wenn : virtueller 2-astound Kaan behiebig
1. Ñ einfiihren & MZ der Skbestimmenlsdpa)

geniahlt werden . D.h. Zustandso
2. Relevant I bereohnen (Svm) / ¥ Ios -_ (F) A- Tirz⑦= ) ' i' +§ '"=O

,
V- {y}

Weimer
,
classes am einfachsten ist 3. F-¥,ÉiÑi+Ñ-w→ -1=0 ⇒ Ruhelage o→

{ To ,ñ } : virtueHer Bewegungszustand fin die Berechaung . [ Lager miissen
4. Statkraft berechnen → Zugoder Druck?

Ios -_ (§ A -_1ztr2
Pdvl : F- III.Ei - O nicht unbedingtrespektiert werden) . ?→nMomentanzentrumfinden :

Achtung ! : under Priifung schon
⇒ Mitten Normalen von Iron Pkten

, YyP~tot-J.I-i.ro?i+IMi-uIi--0 A-anchwennesdaeigfestgelagert die tumehrerensk 's gehioren ,
die

MZ 's der weiteren SK's finderc hier werden dafiir dieF- E- +M_iÑ=0t{Io , E) iagerw.a.p.ei.aben.in.
I a

105-1%1) A- a- b

(durch Konstmktion) ↳ Y ist a

immer 1- zur Verbindungsgeraden
Krifte /Momentedorteinzeichnen , no sichtigtideswegh vom Mzzuenpunkt .

B

ñ ( also isteseigenth.ch immer -Bewegung/Drenning durch lager /system fn.LY?:.u,.a??.gemfIegInp
.

A
' É

r→=
a-+ b- + c- A=1zAc- his"

gestoppt
"wird.

⑧ MZ
3F¥¥B Mankann System so

^
> a

ZV ⇒
"

HuBei Pdvl : egad ,
in wekhe Richtungen pay

¥ freischneiden and MZ
Izmirdie Kriifteeinzeichnen Can Pñfung A

"

beweglich
"

machen
• • •

du
Wenn Svomgesamtkorperberechnen:

wird Skizteberiicksichtigt). einfach and z.B Bats Mtnehmen.
•

•

•

fda horn . Massenverteilung
konsistent bleiben ? Oder wenn man Spcbestimmenmiichte . . .

• • • n ④

r-ni-1-m.E.mir-i-r-a-1A-E.Ai-rigiw.FI/Eekannman system 7.13
. lager :"" " "" "

""""

aufschreiben!pkt.im Eintelsk wir das Moment so frlisctrneiden •
Mt Mtanf time .

berechnen
.
Ckommtschhvsendich ÉÉIIn ⇐o, E-ni - Ai Ziyi - Ai

sowiesoanfdasselbehinaus) . Diesen%Fa-FIIIGewegu.mn machen. "=

E-Ai D= Ii Ai

→ Eingeeigneter , einfachdgnt-statikanfgab.eu : Moment ist SK-Bedingunf: Willi & Falconet. Kriiftemittelpunktc :@ II. ☐a.)
positionenter Pktauswiihlen ! liberate gleich aufltinzetsk . Ki N N¥^Ei ⇒

. I;=v± 1-

IFirirm.tl?--EFilwegenR---Q) . Ii
y, ;

Ii kin instab

,µ zugyan.CM-t-M-otr-po.IR#.D.h.einPkt-nehmen, p a
cinch Schwerpunkt /Massenmittelpunkt

.¥bei der die Momentberechnnngameinfach-
p
.

;D
y
kites'=zez'+Q¢

" Kreiftepaarskizze : n
t ster geht . E v asystem wind 82099 stab wirdgezogen Auch : wenn ein Moment schon A → Bei

⇒ ""%
"

angegeben ist , 2. B. so :
It <

' n

E-Q MII - I✗ Dmokstab
n

Ft %¥←& man berechnet Moment Moment -_ Drennirkung einer Kraft
☒ DF fiir Pht . A aufeinenkiorper.

I
A-
•

TF N

system nirdgednicht/ Stab wird)-

ge-dn-iu.it.
→ angeglbenes Mdarf Dipolmoment : N=¥

,
Fini

④
eine Kraft, diel-anfv-steht.is/-leistungslos.

Man einfachsoñbernehenen . D.h f F-0 - ( F- I. E=0)
④ Manteichnetkiafteein , welche auf ☐ =N_ ✗ e- (e- rink?

das system wirken
. ( " wird" benutzen) MA=Éri×Fi" N/Moment unabheingig com⑤

gez-ogenlgednicktmcistjaancn.fr; ✗ Fi Betugspkt .



Reibung : Haftar/Gleilen Gcteiiahuunnggerrffiiuiltt :< lttlaaffttett. Dynamite : Feder :

⇒ kriifte .
Ruhe ¥ Beschleunigung : a-=I= Federgesett:lft-clselhaftreibungsgesetz.IEK-m.INT→ lieferterstnachtriigticneinkriterium §= :[ e-✗ + ijey + Éqz 81 : Veriangerungsstrecke (81--11-1)

Mo : Haftreibungskoeffizient ;lv☐=o) dafiiridasskuhewirkh-ohmigh.ch ist - c : Federleonstante
Bewegung

Gleitreibungsgesetz :/ÉI=µn1Ñ→1
in Zytinderkoordinaten :

f* E-
*
⇐ ±e*

-a=É=E=(ftp.yye-pt/pY+zpiile-y+Ee-z$-WM-:-:O-sF
µ

: Gleitreibungskoeffizient ; (43--10) do !
inebenenpolarkoordinaten:

Sl

Vektoriell : É=-µ,1Ñ,÷, lvariiertjenachdeminwelchev-re-rtriee.ie
• Vorteichenaufpassen: Richtungdiefederkrafteingezei-

chnethat !)

v→B=Ñ des Benriihrungspunkts liefertzusiitzliche Gleichungenzum a-=( F- rilzde-rtlriltzr.ie/Eer=Radiust-p) to ybeidefederninentspannterlage .

bestimmenderllnbekannten.RO/lwiderstandsgesetz-→ when / Fm Fez
nicht when Kreisbewegung:lr=k0nstant- 0 ftp.W#...y-xWf.%FFn=+cx⇒ Moment IE- riley // / / / / / / / / 11/1/11 FF2=-4

im Fall der Ruhe: IÑTFIEMZIÑI a- = -rater + riley
• anfpassen.no die Koordinateist :

rilZ= # '

- radial nach innengerichtet
,,,, ,( beidefedernsindinentspannterlage

)

meander Bewegung: |Ñf|=µzlÑI vii. tangential Komponente § EkeKIE FAME

vi. Rollwiderstandstange Treigheitskrafte , Pdvl :

Freiheitsgraddes Gesamtsystems : ↳ fiktiv.verletz-endask.ca/ktionsprintip.
I" E- c- (✗ z - a)

Fc=c-✗n
Vektonell : Ñf=-µz /ÑIÑ Diekoordinatenbeschreiben

151 # unabheingiger Bewegungen , die Treigheitskraftdichte:f→"→= - poi die Bewegung dermassenpunhte!

ng
das Gesamtsystem machen Kann -

p : spezifische Masse ,
Dichter p=p(r→ ,

• aufpassen , wodieentspanntelagederfederist:f- geringste # ankoordinaten , die

f w Ñtfentottdesettttnñ
niotigist , um das Gesamtsystem Triigheitshraft : dÉ= - pEdv= - Edm hieristdieentspannte binge der Federbeio .

É⇒→ÑB Is
zubeschreiben ) 4-MAD t-e-c.at/o)

④Ñf
"t=•N

→ Federer
,
die am system angebracht

Pdvl : ⑦ "' + F. '" +81+1=0 ,V- { i } f Fed
.

⇒

ideal ran:µo=A;µz=O ftp.2-ahnrad) 1-7
Sind

, verringerndenfreiheitsgradnicht. Inertiatsystem: wenn v - konet. lkeina) ☐→nn-K, F,==
- ca-xo)

/Mf / =/ aNl=la11NlEama× / Nl
↳ wiestatikanfgabebehandeln. do FF f
↳ Pdvlgilt .

Fñr Fall der Bewegung: =¥ Nicht Kipper : f- µAMa Masseuse system :

metwaendersta-u.ie#%FBeispiele:lFederallein entspannterlage) :
lallntamax /Nl •

UII → A -111 -111
Newton 'sches Bewegungsgesetz : moat " mate

Lagerreibung : { { HE HE
Ma= e. a ⇐ e-

MA ( e- E) iE§I✗ m⑥I✗
im Fall der Ruhe : lMf1Eµ☐reNAZtBT A

= MÉ= É JE Ti t
FE-c.xyt-i-tc.li

im Fall der Bewegung: Mf=IµreNA2tBT /④1£ § ⇒ a 7- ④ -2
⇐EH]§ Ktmponentenweise: ✗ federkraftinandereteichtung

#"✗ ¥-4

eingezeichnet
A
,
B: Zapfenkrñfle

T IF×=mÉ EFy=mij E m
⇒vorzeichenwechsel !

wenn a Schon bekannt , and ebesteht aus
einer nach .

A-w←•re :(agerradius bestimmtenkréftenanfgehislegleichung, mitdiesem →

ergeben DGL . ↳ ✗
E- "✗

Ansatzrechnen.
m

f kipptlt. →Ndarfsicnniohtausser-
↳ Anfangsbedinghnglnnitig ! gtrm@g-fe-c.x u

f halls deskiirpersbefinden F

Kreiftekiinnenentlangder ↳ oft :{✗ 101=0
↳i

Nr
Not -_ 0 oderx.co/--yoBem:FederverringerndenFreiheitsgradeinesWirkungshnieverschoben werden .

T =

ing n
'

ing → ffw.sn#rraeeKKiErpperr*ffiiinrjjeeddennKo rrpperr µf$tteMenn ! Systems nicht.



Inputs : Massentriigheitsmoment
Kinematischetelationen : Bewegungsdifflgleichungen :

Imphlssatz : p→=R→=d_µCmF ) → mehrkoordinatenalsfreiheitsgrad , Liisungsansatzfiw DGL :

p→ . - Inputs Io=§r2dm ⑥ ⇐ F-☒ppuwnnkktt sosinddiesevoneinanderabheingig . falls DGL in diese Form umformbar :⇐
⑥ ddmm hiichste Abteilung Wertevorxmitwzersetzen

Inputs : p=m-V
B → Punkte finder , no man kinematische Koeffitientenfeimachen) ☐↳, in dies,

Relationenanfstellenkann . Oftbei Rotten .
(Schwingung) : 'É*wwt&☒==④ ← Form bringer !E- §awwewpuanhktt

④Erhaltungssatz : wenn p:-O :
Ii#"dm ⇐ rreddmm

+

⇒ Impulsbleibterhalten
①

§
☒ IED ⇐ eossccww# * ezzssiinnlwwtt))*¥¥

Satz von Steiner (Bezugspktwechsel) : 9

Ekin __ 12mi pÑ=ma → → → →
•

In w=¥=•÷ dannliistdieser Ansatt dieD.gg?.ww==yfgEIp--Ictma-sLo--rcxP+ldP--midÑ•)-% . . . --

y
,

⇒ 2×1=15Anwendung: Gleich wie Newton'sdies Kinematik :

Wichtigemassentñigheitsmomente:P Bewegungsgesett , we mÉ=R (keinw) edxMassenmittelpunktsatz : E-Mai masse /os
↳ konstantbeiebener

SR- Bewegung. %f•→✗z ✗ 11-1=412×2+4×+4
ai

. .

Eron MMPWE- C f C ②
① P

y
, @@

IEO w iza. Masse
=M"

•

, Ip=mez w= = -

T Herangehensweise einer Dynaenikaufg . :⇒ beideunabheingiguom Betugspunkt . m
⇒ i. = - Iz

• •
- Drallsatz : Li=Mc=IcÉ= -- .

Kinetikebener Bewegungen ② ! I Ic=fzme' d
✗^ - Massenmittelpunktsatz mñc=Ñe s

Ip -- 13m12
Drausatz : Éi=Ño=IcÉ=IcÑ l ③ ie=w=i =- %③ Rz

→ mÉ= - . .

II.Droll betiighichInertialpkt.op.tn#Ic=zmRz
% '

"•* *

µ
⇒ g.= , ,¥µ

→

go to move alserstes !

Drallsatz I Newton fiir Rotation a Ip={mR2 - Kinematische Relation:
Oder: d4=, = ⇒ ✗z= - ¥ xntkans Mo={§r_✗ a-dm ↳=§§E×ydm ✗=R4,i=Rie ⇒ É=Rié

relative Draksatz. ④ %
④ m r

↳
aufstellenfiir:{

×,y , - . - cstreckaiDrallbetiighichc : Éc=Ñc g¥§¥§dm
Ic=mRz

C-Massenmittelpkt. p . Ip=2mR2
° " "

*2=0×1 - r - il
Tipp :

✗ ill , - --
(Winkel,

Drallsatz , Impulssatzlmassenmittelpunktsatz [ ↳ iz U ,✗,N ,
. - .

Seltengantallgemeincalsonichtnurfiirsks) .
summeallerdm 's - R2 Wenn

das Schon anfgestellt, and⑤R2dm=mR2 MEE - - . } wir miisseneine Kraft wonderallgemeine ,
mz %Drehimpuls:( $*H$att€?I Iii? →manentnigneitsmomenteinesaushomogenen ¥¥¥*✗=Ry

{ Iiéi " rechtenseitebestimmen

↳=IoW=Io•y → ↳=Ioy=Mo Teilentusammengesetttenkiirpers __ Addition ⇒ mit iii. + r.ME, -_ . . . probieren.
der eintelnen Massentriigheitsmomente . *a

← ☒

Lc=Icw=IcÉ → [c=Iil=Mc mnoI× É+wY=o
I

Io ,Ic= Massentragheitsmoment w-ie-Rotationsgeschwindigkeit-kreisfrequenz.at -_ qcoscwttczsincwtl
Cang . ñisung)w=2ñf=2¥=il=d4 w=¥ → ycH=wt* Draltwiew . It

F- = Periodendaner
,
CT]=s

Éotaustbeneheraus



Geometries : Vektorenltinheitsvektoren : Ungleichnngen :Sonstiges : cos
← sin

Dunder /Wiirfd : e-✗=
±

Trigonometric : Tx) Item 11×-11
i 1=1×-11×-11 I ,y<a={ ✗ < a ⇐s-a< ✗ < a

- × > a ⇐ × > - a
a

DEG 0° 30° 45 60° 90° d
e

d b l d.h.z.EE -- ee -

Faf
⇒ E=(F¥z)F

I F

RAD 0 ¥ ¥ ¥
a

a a

°
as as

. lkei-nel.au.su) UMf°rMMJln "

f- rza l=Nb4T Skalarprodnktlkreuzprodnkt : lÉtl£µolÉnl EEG,D§
sin 0 Iz ZÑ Ez 7 d=Nza d=Na2tb2tci oi.b-1-al.IE/.cosO ⇐ FTE [-1,1]MoFN

Fachwerke:
1a→✗b→l=1 -21.IE/-sinO-ax-b--E-.Ita-itE

cos 1 ¥ Iz Iz O girl
V21 Physikalische Gleichungen :V51 450 forge Anwendnngen: • Physikalische Pended :e e e

etan. 0 ¥ 1 Fs - . ↳ %la→×ñl=t-i'ache ! bit 3-zf-s.my -0
sin

rzl
a
,

• tan -_

cos 45g l l 44 ↳ Ispatprodnwtfvorumendes Parallelepipeds : • Mathematischer Pendell:
• sinlxt-yj-sinxcosyt-cosxs.my rz ¥e { Ee ↳ (ñ×b→ ) =Cb→xÉta=lE✗ñtb→
• coslxt-yl-cosxcosy-smxs.my

Il
e

¥1
Abstandeinercneraden AB zum Punkto :

④ + ¥sÑ=°
• sink)tws4H=1

Dreiecke:c allgemeine Dreieck : djAB-l-roax-eap.IE/IoBXEABl •Freier Falls
• sink)=1z( 1- cos (2×1)
• cos-4×1=1211 + cos (2×1) d-

I h" "si~B-b.si"'t
Oder :

p=[p×,py, pz ) g. Ics)=A→+sv→ Ylt)=1zgtZ
Tsin I cfx , ha c. hb= a-sing __ c- sink

Tñgonometñsche Ableitungen :
- cos cos Abstand: IT

>

✗ AÑI • Amplitude:
E-
sin
/

• hbhi-b-sinx-a.sinp
,, ,

a
a) c.

he &
B

mcosc . . .)

Winkelbeziehungen :Koordinatenumwandlungen : Rechtninweig: gnnsinC-YKartesisch-HZyhinderkoordinateni@X-cosl41.p
p=Nxz+yT b

c c=Na2+bT Got
,

c.
y=sinl4 ) :p ← y=arctan(¥) he he

a- b

o
t.ua

☒
2- =Z 2- =z 7

a
§

Kartesischcskugelkoordinaten : gleichseitig:

ichschenkhg
:

✗=p.sin(00)
- cost p=N×2+y- +2-2

'

a

raga
a Ra

na

y=p.sinl⑧) - since) ← F- arctan /¥) (☒
60) Zac. 450) c.

2- =p.wsl•) ⑥ = arccosf;-) a qa Betray : Wurzelapproximation:
rz 1×170

I Kreis : 1×1=0 ⇒ ✗ =o
NZ~nl.AT

Kreisgleichung:(x-xoptly-yolE.KZ la.by/a1.1b1
Bad-73
V5 K2-242-!• p ☒

• p kreisbogen : ↳ Ian,= /ainfiirnewyzyz.gg
"

> × )b DEG:b -_¥0 -zqrges.FI"ache=ñr2
i In a go.am/anf--zinrl&/--l#fiirbt-0 N3<2<2N2<3

> y

✗

%•p , uz

r

RAD:b __ arms a- by Han /=÷µfiirne.IN/a-toIatblElaltlbl



statikanfgaben: Begriffe:lager reaktionen (2D) : 1. Materielles system abgrenzen ; freigeschnittenes System Dynamite2-eichner (kreifte state lager !)3D :
2. Éussere hasten & Bindingskriifleeinfiihren

↳
-kinematin Studium der

3. Zweckmiaessiges RS Wahlen Beschteuuigungun and Geschwin-4. Gleichungen & Unbekannte tiihben digkeiten↳ ist system statism bestimmt Oder unbestimmt ?

5- GGW and evtl . weitere Gleichungen G.B. Reibwy)
(
- Kinetik: f-rage nach Zusammen

-

komponentenweiseformulieren hang Zw . den angreifendln
6. Falls nitig system trennen , Schnittkieifteeinfiihren & Schnitt Kréiften & seiner BewegungIn3 wiederholen

7-
. Gleichungen nach den Unbekannten anfliisen

(also byname & Kinemate)

→ Kreifteveriindem Bewegung-8. Resultate & evtl. Zusatzbedinghngen diskutieren
wana

Inertialpunkt :
Dynamiteaufgaben : > Pkt

,
der in einem Inertialsystem hurt| ←A× 1. Modeubil dung, materiehes System abgrenten . (d.h . darf nicht beschleunigt Sein) .

Az 2 , Fñr die Berechnung von inneren Bindungskriiften : Massentreigheitsmoment f- Inertialmoment):einzelnekorper freischneider .
>Triigheit eines Kiirpersgegeniiber einer3. In allgemeine Lage ( nicht in der Anfangslage !)

alle angreifenden kreifte einfiihren . Élnderung seiner Winkelgeschwindigkeit
4. Freiheitgrad ermitteln, Wahl von tweckmeissigen KS . bei der Drehung um eine gegebene Achee5. kinematische Relation aufstellen (← Bindungeon
6. Bewegungdiff' gleichungenfiir alle Rotten)

Komponentenfomulieren. Aufpassen !
⇒ Massenmittelpunktsatz , Drallsatz • Krñftefrei : E--0,1--1MY4 Az✗ 7. Bindings kreifte bestimmen ,

aus den Bewegung gleichungeneliminieren ,
• SdpG =/ Vektoraddition①

# Gleichungenentsprechend redntieren .Mz→M✗ • Bindungskreifte nicht vergessen !8. Anfangsbedingungen formnlieren ; gesuchte Grosser
berechnen

9. Resultate diskutieren ←
S
, -4521"Allgemeine Tipps ; an Pnifung:

•

?
⇒ M.CA/:2rSn-rSz-- 0

> FormeIn anfschreiben !
A / 55-1252

(nor dem Rahaen → new Formel Sz

aufSchreiber gibt Punkte !) Bei Dynamiteanfgaben ist i. A.
> You can do this !

AYIfMy ¥'s, , Sa =/ Sz

¥-0 I ↳ weil systemMZ Sz
ist nicht in Ruhe

.

I & Wegen Feder )→ Falls system in Ruhe , damn Sr = Sz
Ax
←

A-✗<0


