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Dynamik (Physik)

Die Dynamik (altgriechisch dUvapig Kraft) ist das Teilgebiet der Mechanik, das sich mit der Wirkung von Kraften

befasst. In der Physik wird unter Dynamik die Beschreibung der Bewegung von Kérpern in ihrer Abhangigkeit von SUUKLeminlCeMEchaniQunisiden

den einwirkenden Kréften verstanden. Gesichtspunkt der beteiligten Kréfte (typisch fiir die Physik)

Im allgemeineren Sinn bezeichnet Dynamik in der Physik das (zeitliche) Verhalten eines dynamischen Systems

und der Bewegungsgleichungen, die ihm zugrunde liegen.
[ |

Es existieren unterschiedliche Einteilungen der Dynamik.
Kinematik Dynamik
Inhaltsverzeichnis [Verbergen] Bewegungsgesetze Wirkung von
1 Physik ohne Krafte Kraften
2 Technische Mechanik J—‘—‘
3 Begriffsgeschichte n q
4 Weblinks Statik Kinetik
St nzeliac we s Kréfte im Gleichgewicht ML ;/:;éndem
ruhender Korper Bewegungszustand

PhySlk [ Bearbeiten | Quelltext bearbeiten ]

In der Physik wird die Dynamik eingeteilt in die Statik, die den Fall des Kréftegleichgewichts behandelt (unbeschleunigte Korper) und in die Kinetik, die sich mit beschleunigten Kérpern
befasst. Im Unterschied dazu beschrankt sich die Kinematik als weiteres Gebiet der Mechanik auf eine geometrische Beschreibung der Bewegungen, ohne dabei Krafte zu
beriicksichtigen.

Dg?‘.n;.h‘on in JethMedh:

Technische Mechanik [ Bearbeiten | Quelltext bearbeiten ]

In der Technischen Mechanik wird die Dynamik als Lehre von den Bewegungen fester Kérper verstanden. Mit

Gasen und Fliussigkeiten befasst sich dagegen die Fluiddynamik. In der Technischen Mechanik wird die Dynamik Oy e derechnischenIMechani

meist eingeteilt in[112][3]
Technische
» die Kinematik, die keine Kréfte beruicksichtigt, sondern nur geometrisch die Bahnen der bewegten Kérper Mechanik
beschreibt und T
e die Kinetik, die auch Krafte berlcksichtigt. [ [ |
| Statik | | Dynamik | | Festigkeitslehre |

Die Dynamik ist somit neben der Statik und der Festigkeitslehre eines der drei Hauptgebiete der Technischen
Mechanik. Zum Teil wird auch die Auffassung vertreten, dass die Dynamik aus den beiden Gebieten der Statik und [ |

der Kinetik besteht,[4I516] die entsprechenden Werke sind jedoch bei allen Autoren in drei Bande oder Kapitel | E T | | Kinetik |
unterteilt, von denen je eines die Statik und die Festigkeitslehre behandeln und ein weiteres Kinetik und
Kinematik. Zum Teil werden diese Bande als Dynamik bezeichnet, teils auch als Kinetik und Kinematikl”1 oder nur
Kinetiki® bezeichnet. Zu den Inhalten zahlen die Kinematik und Kinetik von einzelnen Punktmassen, von mehreren Punktmassen und von starren Korpern sowie Schwingungen. Wenn
in Problemstellungen die Tragheitskrafte mit einbezogen werden, lassen sie sich mit Methoden der Statik I6sen. Insofern baut die Dynamik methodisch auf der Statik auf und wird daher
erst nach der Statik gelehrt.[][10]

L, Dh olso: In dar Dl\/)mm:\k sid, dae Korper im Cwege,nswt% wr Stakele amidak
in Rubuz, sandarn ‘Mwe,ljm sidh!
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Das System sei nun wie in der Figur belastet, wobei die Kraft Fr = —F'e, gegeben
ist.
a
a

6. Finden Sie die Kraft F¢, die senkrecht auf dem Stab AC' gerichtet ist, so dass

sich das System in Ruhe befindet.

MVLL67 Wir finden die Geschwindigkeit im Punkt F als

Ve = V2w (:ij@

ro=re (3105 4

Nun koénnen wir den PdvL anwenden:
[ ]

P:FC'Vc+FF'VF=0

() () o () o

1/vV2 ) 3 1/v/2

2
Fcéaw + Fwa=0

3 3
= FC:—%F = FC:EF<

[2 Punkte|
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Hauptsatz der Statik:
In einer Ruhelage eines Systems miissen alle (dusseren) Krifte im Gleichgewicht sein:

R=0undM,=0. (2.16)

Beweis:

Wir betrachten virtuelle Starrkérperbewegungen mit Kinematen der Form {v,, @}. Aus dem
PdvL (2.15) schliessen wir, dass in einer Ruhelage

P=R-vo+M, & =0, V{v,, &}

gelten muss. Dabei kénnen v, und @ unabhingig voneinander frei gewihlt werden. Wenn je-
weils nur eine Komponente verschieden von null gesetzt wird, so kann auf das Verschwinden
der entsprechenden Komponente von R und M, geschlossen werden. B

@ Achtung: Dieser Satz ist fiir Systeme (und deformier-
0 bare Korper) nur eine notwendige Bedingung, d.h.:

die Bedingung kann erfiillt sein, ohne dass das Sys-
tem in Ruhe sein muss. Die skizzierten Krifte am
«Zirkel» sind im Gleichgewicht, aber der Mechanis-
L_ mus wird sich bewegen.

Fiir einen starren Korper gilt auch die Umkehrung des Hauptsatzes der Statik. Der Beweis die-
ses Satzes mit Hilfe des PdvL ist aber sehr aufwendig. Wir behelfen uns deshalb mit einem Zu-
satzpostulat zum PdvL, welches einen einfachen Beweis des Satzes erlaubt.



Worwm wird es in dor Muls mt dam Pdvl gelxs’c?

Prinzip der virtuellen Leistungen (PdvL):

Ein System befindet sich genau dann in einer Ruhelage, wenn die virtuelle Gesamtleistung
der inneren und ausseren/ Kréfte bei jedem virtuellen Bewegungszustand verschwindet (und
die Eigenschaften des Systems und seiner Lagerung diese Krifte zulassen).

)

& (dh. diese Bedin it notwendig & Winrecchend.
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1. ! Ein Massenpunkt (Masse m) hingt an einer Feder. Diese ist in vertikaler Lage am
oberen Ende befestigt. Die Federkonstante ist ¢ und die Feder besitzt die ungespannte
Lénge [y . Finde die Bewegung des Massenpunktes, wenn dieser bei ungespannter
Feder aus der Ruhe losgelassen wird.

1. Nehmen Sie an, dass die Feder wihrend der Bewegung vertikal bleibe und fiithren
Sie in einer allgemeinen Lage die Krifte am Massenpunkt ein.

0, Lblmje der ungespumi'em Fedor

" @

2. Formulieren Sie das Newtonsche Bewegungsgesetz und finden Sie die Bewegungs-

differentialgleichung.



3. Formulieren Sie das Anfangswertproblem fiir die Bewegung des Massenpunktes.

4. Bestimmen Sie die Bewegung des Massenpunktes. Dieser fiihrt eine Schwingung
aus. Wie gross sind die Amplitude und die Kreisfrequenz dieser Schwingung?

Stwnalle Makhodo:
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2. ? Zwei Massenpunkte (Masse m) befinden sich auf einer reibungsfreien Horizontal-
ebene und sind durch eine Feder (Federkonstante ¢, ungespannte Linge ) verbunden.
Zur Zeit t = 0 (siehe Skizze) ist die Feder ungespannt, der linke Massenpunkt in Ruhe
und der rechte Massenpunkt bewegt sich mit der Schnelligkeit vy .

X,
— —

1. Formulieren Sie fiir beide Massen einzeln das Newtonsche Gesetz.

2. Bestimmen Sie die Bewegung der beiden Massenpunkte fiir die gegebenen An-
fangsbedingungen.

3. Berechnen Sie die Federkraft in Funktion der Zeit.

Tipp: Die Bewegungsdifferentialgleichungen vereinfachen sich, wenn man die neuen
Koordinaten ¢ = x1 + T, o = T — x1 verwendet.

1. Formulieren Sie fur beide Massen einzeln das Newtonsche Gesetz.

3 Xa — K2

- @ @



2. Bestimmen Sie die Bewegung der beiden Massenpunkte fiir die gegebenen An-
fangsbedingungen.



3. Berechnen Sie die Federkraft in Funktion der Zeit.



3. 3 Zwei Korper mit den Massen m, bzw.my sind gemiss Skizze mit einem Seil iiber
eine masselose Doppelrolle mit den Radien R; und Ry verbunden. Beide Korper sind
mittels zweier Federn mit den Federsteifigkeiten ¢; bzw.co an einer Wand befestigt.
Beide Koérper gleiten reibungsfrei entlang zweier um 45° geneigter Ebenen. Die Federn

seien im Anfangszustand (z; = 0, x5 = 0) ungespannt.

reibungsfrei

1. Bestimmen Sie den Freiheitsgrad des Systems.

2. Schneiden Sie beide Korper und die Rolle frei und fithren Sie alle wirkenden

Krafte ein.



3. Stellen Sie die Gleichgewichtsbedingungen fiir die Rolle auf und bestimmen Sie
den Zusammenhang zwischen den Seilkréften in den Seilabschnitten (1) und (2).

4. Formulieren Sie die Beziehungen zwischen den Federkriaften und den gegeben
Koordinaten und stellen Sie die Bewegungsdifferentialgleichungen der beiden
Korper beziiglich der gegebenen Koordinaten auf, ohne sie zu losen.



5. Bestimmen Sie die kinematische Relation zwischen den Koordinaten x; und z».

6. Es gelten die Verhéltnisse: my/m; = 1/2, Ry/R, = 2 und ¢3/¢; = 2 . Elimi-
nieren Sie alle unbekannten Kréfte aus den Gleichungen und reduzieren Sie das
Gleichungssystem auf moglichst wenige Gleichungen



4. Ein Block der Masse m gleitet entlang einer rauen schiefen Ebene mit dem Gleitrei-
bungskoeffizienten ;1 und dem Neigungswinkel a.. Der Block erhilt zum Zeitpunkt ¢
eine Anfangsgeschwindigkeit v in Richtung e;.

L2
€2
€1 m
I Vo
le "
(8%

Wie viel Zeit t, braucht der Block, um zu einem Halt zu kommen?
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(a) £, = g(pcosa — sin )

(b) £, = g(p cos ZO+ sin «)

() t: = (,usino?zf CoS ()

()t = g(,usinoljo+ oS )
v

g(psina + cos @)



5. Zwei Teilchen der Masse am und m sind durch ein starres, masseloses Stab verbunden
und werden durch eine konstante Kraft F aus der Ruhelage gezogen. Das System
gleitet auf einer horizontalen, rauen Oberflache mit dem Gleitreibungskoeffizienten p.
Die Schwerkraft wirkt nach unten. Bezeichnen Sie mit 7" den Betrag der Zugkraft im
Stab wahrend des Gleitens.

\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\

Fiir welchen Wert von « gilt T = %F ?
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6. Die Seile AC und BC verbinden eine Kugel der Masse m mit einer senkrechten Welle,
wie gezeigt. Die Schwerkraft wirkt nach unten. Wenn die Welle mit der konstanten
Winkelgeschwindigkeit 6 rotiert, bewegt sich die Kugel auf einem horizontalen Kreis,
wobei die Seile unter einem Winkel o zur Welle geneigt sind. Die Spannungen in den
Seilen werden mit T g4¢ und T ¢ bezeichnet.

Was ist der minimale Wert von 6, so dass das Seil BC' entspannt wird (d.h. |Tp¢| =
0)?
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