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TRANSLATIVE UND ROTATIVE BEWEGUNGEN

DKM

Geradlinige Bewegung (Bewegung in einer Dimension)

., ds . - axt? ;
V= AS Verschiebung [AS]=m | s(t)= sp+ voxt+ Fliche unter v
m
& v Geschwindigkeit [V] = < v(t) = vy + axt = 35(t) Steigung von s
L dv
a=—- . . M =v(t) Steigung von v
dt Beschl =— = . "
422 a eschieunigung [4] s2 a®) 4 = 5(t) Anderungsrate von s
T qez| At Zeitintervall [af]=s
. -
Geradlinig gleichformig Geradlinig gleichformig beschleunigt
s fm] 4 s m 4 vo=0 s [m] 4 b %0
[m] m m
v = =
s s
m m
a |3l
Vo

t[s]

S=v=xt
U = konstant = vy +d =t
a=0

a = konstant

Krummlinige Bewegung (Bewegung in zwei/drei Dimensionen)

Ortsvektor
y Ein Ortsvektor zeigt vom Nullpunkt zum Ort, wo sich der Massenpunkt zum Zeitpunkt t
befindet.
P(t) . x.- . 1jx .. .‘x..
o \zZ U, Z
x= = tangential zu y(x) = nicht tangential zu y(x)
Jede krummlinige Bewegung ist eine beschleunigte Bewegung!
Der schrage Wurf
Der horizontale Abwurf
g x-Richtung y-Richtung Summe
Ll R O
x a, =0 a, =g = konst. at) = (g)
S Vo
v, = vy = konst. v, =g=xt v(t)=(g*t)
Vo *t
2
X =1v*t y=g*2t ?(t):(g*ﬂ)
y@) = 2 >
x-Richtung y-Richtung Summe
. 0
a, =0 a, = —g = konst. a() = ( )
-9
v, = Vg cos(ay) _ . S ( v, cos(ag) )
v, = v, sin(ay,) — g *t =
= konst. y = Vosin(@o) — g v vosin(ag) —g*t
x ; vy cos(ag)t
g *x? x =vocos(@)t | y=uv,sin(ay)t— rt 7(t) = ) *t?
y(x) =xtan(ay) —————— vy sin(ay) t —
cos?(ay) * v 2
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Kreishewegung
5 . 5 (x(D)Y _ (rcoswt
r Radius m r= (y(t)) = (rsin a)t)
S=r*@ s Bogenldnge m s(t) =r*@(t)
. [rad] - 180°
@ Winkel Bogenmass o) = - @(rad)
d d
V=Tr*Ww N Winkelgeschwindigkeit [w] = rad W= d_(‘f
do S :
w=— T _m - [(—Tw sm(u)t))
dt v Geschwindigkeit [v] = . V= ( ro> cos(t)
a=r=* _ rad _ do
=r* w2 1= 5% ~ dt
2 m _ 2
= d_co = o a Beschleunigung [a] == a= ( ru)zc?s(oot)>
dt  dt? s? —rw? sin(wt)
Fpp=mx*w?*r | F,, Zentripetalkraft [sz] =N Fpp N T

Zusammengesetzte Bewegung

AY

=750 + 7 ()

G

()

Drehbewegung von Massenpunkten und starren Korpern
Elementare Zusammenhange bei Drehbewegungen

= ("0 )+ (ko)

2
@ Winkel [Bl=rad | )= @o+ (wo*t+ *t
rad Periodendauer
® Winkelgeschwindigkeit [@]=— | w(®)= W, + *t = ¢(t) 27
s =
5 rad = w(t w
s = ¢(t)
Newton’s Aktionsprinzip fiir Drehbewegungen
J =mr? J= f r2 % dm Massentragheitsmoment einer Punktmassen 1= kg *m?
m
M=J]x7 M = f r’dm o Newton’s Aktionsprinzip fiir Drehbewegungen [M] = Nm?
m

Tragheitsmomente

?-T_> ]=j r’dm = rzpdV=jr2pAdr:p— r3 =p—l3
/ Masse Volumen 0 3 o 3
| j= ml?
D - ‘ dr 3
Beispiel
_____________ System — _
I ! TF Z F=m+d
VAN i 1 S i
I I 2 linear - G— FSF:in * 2
' J ' Translation lG m*g—Fs=m+*a
| i
L i System 2 TR
1
I ........... 1 2 r 1
i | FS I = ] *
! m 1 1 drehend . . . a
L~ _ I Rotation F S*r_]*;
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Satz von Steiner Kombinationssatz
DD

I 2
J =Js+ms Besteht ein Kérper aus mehreren Teilkérpern, ist das

d D D’ Massentragheitsmoment die Summe einzelnen Tragheitsmomente.

PEIR
Drehachsen
o | Drehachsen beliebig
o | Schwerpunktachsen Achsen durch den Schwerpunkt
3 | Haupttragheitsachsen Achsen, bei der der Kérper ausgewuchtet ist
2 |freie Achsen minimales und maximales Tragheitsmoment der Haupttrdgheitsachse
Arbeit, Energie, Leistung bei Drehbewegungen
W=Mx§3 Wmtzéwz P=M=xw
Rotation und Translation
gelagert frei
A ﬁr .
F
— >
T & >
D . ﬁ/ S ﬁl!
F

mit 2 Ergdnzungsgrossen (Dyname) von F ergdnzen

Rotation Korper beginnt zu drehen: M=rx*F Korper beginnt zu drehen: M=dxF
Translation keine: F = F' F*“ in Schwerpunkt F"
Rollbedingungen bei ebener Unterlage Rollen <-> Gleiten
Xop = Vollzylinder
A Xsp =T * @ Fr < FR,voll
1
Vsp =T *W grn>|<g>o<sin(p < Ho * M * g * COS @
p
] Agp = I'* tan ¢ < 3
B
Zylinder auf schiefer Ebene Maxwell‘sches Rad
ohne Reibung mit Reibung
ﬁ/r
ﬁl
G
v

Translation F Fund 7.’ Gund "

Rotation keine, (reines Gleiten) F}; und 7. - und F’
o ZM:r*FR=]* ZF=§—_q=m*a
| ZF=F=G+A=m*§
Formeln ZF=F—FR=m*a ZM= w1 =] %
1 2
] = Smx*r
. 2
a=g=*sing a=rx* a=§g
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