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Yorwort

Der vorliegende zweite Band handelt von der Mechanik des starren
Korpers. Aus didaktischen Grinden wird der Sonderfall der ebenen
starren Scheibe vorweggenommen, weil hier die begrifflichen und mathe-
matischen Schwierigkeiten sehr viel geringer sind als in der rdumlichen
Mechanik, die ein gutes Anschauungsvermdgen und vollige Beherrschung
der Vektoralgebra voraussetzt. Dies gilt besonders fiir die Kreiseltheorie,
die ich sehr viel ausfiithrlicher dargestellt habe, als sonst in Lehrbiichern
der Technischen Mechanik iiblich.

Den Schluf3 des Buches bildet eine Sammlung von iiber hundert Auf-
gaben, deren Losung anhand der im Textteil gebotenen Formeln und
Methoden vollsténdig vorgefiihrt wird.

Meine Assistenten, die Herren Dipl.-Ing. JOURGEN DRUBE, Dr.-Ing.
Remwmorp RITTER und Dipl.-Ing. Heinz-WirHELM WAGNER haben mir
auch diesmal mit Rat und Tat zur Seite gestanden. AuBerdem bin ich den
Herren cand. ing. PETER RUGE und cand. ing. HELMUT GEISTEFELDT fiir
das Lesen der Korrekturen zu Dank verpflichtet.

Der Springer-Verlag ist wiederum voller Geduld und Verstindnis
auf meine zahlreichen Wiinsche, besonders die Abbildungen betreffend,
eingegangen, wofiir ihm besonders gedankt sei.

Braunschweig, im Juli 1968
Sigurd Falk



Die Mechanik des starren Korpers

Der erste Band handelte von der Mechanik des Punktes; das ist, wie
wir sahen, nicht etwa ein ,,kleiner“ oder gar ,,unendlich kleiner Korper,
sondern ein Korper von beliebiger Ausdebnung, jedoch mit einem spe-
ziellen Bewegungsgesetz: er mufl eine reine Translation vollfihren, darf
sich somit nicht drehen. Die Bahnkurven aller seiner Punkte sind dann
kongruent und parallel, so daf es geniigt, irgendeinen Korperpunkt her-
auszugreifen und dessen Bewegung zu beschreiben. Nur in diesem Sinne
sprachen wir von einem Massenpunkt.

Ein rdumlich ausgedehnter Korper kann verformbar oder starr sein.
Starr heiBt, da die gegenseitigen Absténde irgend zweier Korperpunkte
absolut unverianderlich sind, eine Definition, die gleichbedeutend ist mit
der Existenz eines Drehvektors, der die duflerst straffe Ordnung im
Geschwindigkeitsfeld des starren Korpers symbolisiert und mit dessen
Hilfe sich die Drehung des starren Korpers einfach beschreiben 148t.
Starrheit und Existenz eines Drehvektors sind somit nur zwei verschie-
dene Ausdrucksformen des gleichen physikalischen Sachverhalts. Da8 es
in der Natur keinen absolut starren Korper gibt, braucht uns nicht zu
storen, da in der Mechanik ohnehin nur mit abstrakten und in ,,Wirk-
lichkeit‘¢ nicht vorhandenen Begriffen und Modellvorstellungen operiert
wird.

Das die Mechanik des Punktes beherrschende NEwroNsche Grund-
gesetz , Kraft gleich Masse mal Beschleunigung muf fiir den starren
Korper erweitert werden auf die als Aquivalenzprinzip bezeichnete um-
fassendere Aussage: ,,Die Dyname der Krifte ist gleich der Dyname der
Massenbeschleunigungen.© Die Dyname des Kraftfeldes ist ebenso wie
die Dyname des Massenbeschleunigungsfeldes das Ergebnis einer soge-
nannten Reduktion in einem beliebigen Punkt. Aquivalenz und Reduk-
tion sind daher die beiden beherrschenden Begriffe, mit deren Hilfe die
Mechanik des Punktes auf die Mechanik des starren Korpers erweitert
wird.

Ebenso wie den ersten Band kann man auch den zweiten auf zweier-
lei Weise lesen: entweder in der natirlichen Reihenfolge, oder indem
man zuerst die Statik, dann die Kinematik und anschlieBend die Kine-
tik studiert; die nebenstehende Ubersicht soll dieses Vorgehen erleich-
tern.
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