Formelsammlung TM 2 : Kinematik/Kinetik

Kinematik des Punktes
Ortsvektor Geschwindigkeitsvektor Beschleunigungsvektor
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Vorgehensweise: - Koordinaten x(t), y(t) tiber Strecken ausdriicken (Ortsvektor)

- Kinematische Gréfien: x = v t oder ¢ = m t einbeziehen

- Unbekannte durch bekannte Strecken ausdriicken

- Mathem. Zusammenhang d. ges. u. bekannten Gréfen (sin, Pythagoras, ...)

- 1. x ableiten der Komponenten — X (), ¥ (t) (Geschwindigkeitsvektor )

- 2. x ableiten der Komponenten — X (t), ¥ (t) (Beschleunigungsvektorvektor)

Kinematik starrer Kiirper
Geschwindigkeiten V=T ®=2% 10 |V= Vorans + Vrat
Beschleunigungen 8, =V/Ir=0 r|a= o r |2= 8, wms ¥ 8 trans T 3a, rot T B rot
Relativbewegung
Geschwindigkeiten Vges = Vet Vrel Vi=T Of
Beschleunigungen Bges = Aa ¢ T4 £ g, vt T ral TAC_ |80 =2 O Vra
Hinvweis : Vektor a steht senkrecht auf Vea , d.h. Drehung um 90° in Richtung oy
Kinetik starrer Kérper
} Das Prinzip von d’Alembert: tE Fi-ma= 0| (lineare Bewegung)

(Anwendung, wenn nach Beschleunigungen oder zeitlichen Verl#ufen von Griifen gesucht wird )

Vorgehensweise: - Koordinaten x, ¥, @ je Teilsystem festlegen
- Freischneiden der starren Kérper von allen Bindungen
- Antragen der Kriifte und Momente [a) Eingepriigte Krifte und Momente,
b) Schnittkrifie mit Haft- und Reibkriften, ¢) Triigheitskriifie u. -momente]
- Aufstellen der Gleichgewichtsbedingungen je Teilsystem
- Massentriigheitsmomente ersetzen: (z.B.: J= 2 mr?)
- FEinsetzen der Kinematischen Zwangsbedingungen (zB.:X=r @) > X=...
- Gef Integration des Beschleunigungsgesetzes — X = ... und 5> x=...

Massentrigheitsmoment Zylinder
ghe i oder Js=Ymr*
Satz von Steiner: Kreisscheibe
. Diinner Stab Js=1zmP
’
1 Energieformen:
Energiesatz: | T Wit Z Waa—Z Wyeenst = Z W@ |
W, =Me
(Anwendung, bei Fragen nach Wegen oder Geschwindigkeiten in den w”‘ L
zwei betrachteten Zustiinden) bt ™I E
Vorgehensweise: -  Definition von zwei betrachteten Zustiinden Wiin, trans = 2 m ¥
| - Festlegen der Nullpotentiallinie Wreaer= Y € 8
-~ Aufstellen der Energiebilanz W _
- kinematischen Zwangsbedingungen einsetzen Reibung = Fy J 5
- = Geschwindigkeits-Weg-Gesetz Wiin, rot = ¥ J &
Gerader zentrischer Stoll: my vy +mp vy = my uy + oy Uy k= () —w)/(va—v1)
Schiefer zentrischer Stoli: my ¥y M0 W, = Ty Uy + 00 Up g Uy = Vi

k= (u1,,x = Hzlx)f{_vE,x _'Vllz} Wy = Vay




