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NEWTON'SCHE PRINZIPIEN, KRAFTE, DREHMOMENT

Tragheitsprinzip ( 1.Newton)

= —

Ein K6rper mochte seine Geschwindigkeit (Zustand) beibehalten. F =0 - ¥ konstant

Aktionsprinzip (2. Newton) m = konstant

Die Beschleunigung ist proportional zur Kraft.
F=mxd [F]=[ml*[dl=kg*xZ=N
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Krafte und ihr Wirkung
Die Gewichtskraft

Gewichtskraft Masse Korpereigenschaft ortsunabhéngig [m] = kg
Fallbeschleunigung Gewicht Kraft ortsabhingig [G]=N

-

G:m*g

Q| Dy

Kraft und Deformation

F=0 F 7 N F' Gegenkraft
v = e F+F =0 > — - :
i e F F und F' Kraftepaar (Deformation moglich)

Die Federkraft

Freger | Gewichtskraft

Freger = —D * X

D Federkonstante
Freger =D *x .

X Strecke

Reaktionsprinzip (3. Newton)
Krafte treten stets paarweise auf (greifen an verschiedenen Kérpern an): Actio = (minus) Reactio

Das Aktionsprinzip bei mehreren verbundenen Korpern
Atwood’sche Fallmaschine

', w E::S—1)+G—1)=m1*a_1) R_Z):S—2)+G—2>:m2*a—2)
i Ri=5 -G =m;*aq R,=G,—S,=m,*a,

Reaktionsprinzip > S, =5,=S a;,=a,=a

m‘[i:l S—myxg=m, *xa,
é, |I|m; —S+myxg=myxa, Plausibilitatsprifung
= _ mz—ml) _2xmym, _ 1lmy=m, a=0 S=m=xg
lG‘ a_(m2+m1 9 S_m +m §S=m(atg) 2m; >0 a-g S-0

allgemeine Form integrale Form = Kraftstoss
tz F(t) .
. . = Impulsanderung
F_ 47 _dmd)_ . _dm det_A
=—= =ma+v— t1
kKin = om ™ 2m
F, Haftreibung
F = F, K
Rwoll = Ho* 'y Uo Haftreibungskoeffizient
Wron < U < Ug G Gewichtskraft
F, Gleitreibung
Fp=puxF K
R=M*Ey U Gleitreibungskoeffizient
Fy Rollreibung
Fr = Mrou * Fy . o
Uroll Rollreibungskoeffizient
Fr =to * G *cosw w Zwischenwinkel
to = tan(wy,en,) Wyrenz Grenzwinkel
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Scheinkrafte in beschleunigten Bezugssystem

=2 -
z.B. Bremsendes Tram Frragheic = =M * pegugssystem
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Tragheitskraft Aussensicht: <€—— I_l Y5 |Innensicht: I_I_>
F el

Inertialsystem: Bezugssystem, das sich gleichformig bewegt, wenn keine dussere Krafte auf ihn einwirken.
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Zentripetalkraft dzp = —w*7 Fzp = mrw? =
r
Zentrifugalkraft FZentrifugalkraft = _F’Zentripetalkraft
Corioliskraft Fo = 2m(Ug X &)
Das Drehmoment
A llel M: = Vektorprodukt
parallel parase - . =
verschoben vegchoben M=FxF M = Drehmoment
AP i W (Z=XxY) F_)z Vektor
e F = Kraft
M = r  F * sin(¢p) ¢ = Zwischenwinkel

- Der Betrag von M entspricht der Fliache des von 7 und F
aufgespannten Parallelogramms.

- Miist positiv, wenn es eine Drehung in Gegenuhrzeigersinn

: erzeugt. M= 4F=x*a

Das Drehmoment eines Kraftepaares Hebelarm

A = Angriffspunkt
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Gleicher Betrag, entgegengesetzte Richtung: F = |ﬁ| = |F7| M =0
Liegen die Wirkungslinien Gbereinander, heben sie sich auf. - '
Ansonsten wird ein Drehmoment erzeugt: . . .
Mot = —F *xa, + Fxa, M=Fxd Fai*1a+Fp+lg =F¢, *lc
Das Gleichgewicht Der Schwerpunkt
Gleichgewichtsbedingungen Gleichgewichtsarten Schwerpunkt:
keine Translation | keine Rotation Indifferentes Gleichgewicht |auf Drehpunkt
Z =0 Z M. =0 Stabiles Gleichgewicht  |senkrecht unter dem Drehpunkt
1 1
- - Labiles Gleichgewicht senkrecht iber dem Drehpunkt

Vorgehen beim Lésen von Gleichgewichtsaufgaben

1. Skizze zeichnen und ,gegeben” und ,gesucht” auflisten

Korper freimachen (=Krafte einzeichnen)

Koordinatensystem und Komponenten einzeichnen
Gleichgewichtsbedingungen formulieren und Grdssen ausrechen
Ergebnis interpretieren und Plausibilitat prifen
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