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Moment.

268 Definition. Das Produkt aus der Masse eines Systems in
seine (Feschwindigkeit
Moment des Systems.
Das Moment des Systems ist also eine Vektorgrofe in

Die Komponenten des Moments nach

heift die BewegungsgroBe oder das

bezug auf das System.
irgendwelchen Koordinaten werden gewdhnlich schlechthin die

Momente des Systems nach diesen Koordinaten genannt. (241).

269 Bezeichnung. Die Momente eines Systems nach den all-
gemeinen Koordinaten p, sollen dauernd mit g, bhezeichnet
werden.

270 Aufgabe 1. Die Momente g, eines Systems nach den p,

reschwindigkeiten dieser

quszudriicken durch die Anderung:
Koordinaten.
Aus 268 und 267 erhalten wir:

‘.HL" = 11l \\ n’.\,.i- JJ-J.;
1
271 Aufgabe 2. Die Anderungsgeschwindigkeiten der allge-
meinen Koordinaten p, auszudriicken durch die Momente des
Systems nach diesen Koordinaten.
Durch Auflésung der vorigen Gleichungen erhalten wir:

g ~
e~ — boo Yo =
272 Anmerkung. Die Geschwindigkeit und die Bewegungs-
groBe eines Systems sind solche Vektoren in bezug auf das
System, welche stets moglichen Verriickungen des Systems
parallel sind (vergl. 243, 245).
Beschleunigung.
273 Definition. Die augenblickliche Veriinderangsweise der

Greschwindigkeit eines Systems heifit die Beschleunigung des

Dystems,
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Die Beschleunigung ist bestimmt durch die Anderung,
welche die Geschwindigkeit in unendlich kurzer Zeit erleidet
und diese Zeit selbst; sie wird gemessen durch das von dem
absoluten Werte beider unabhiingige Verhiiltnis dieser GroBen.

Folgerung, Die Beschleunigung eines Systems kann be-
trachtet werden als Vektorgrofie in bezug auf das System.
Bilden wir von der gegenwiirtigen Lage des Systems aus zwei
Verriickungen, von welchen die eine die gegenwirtige Ge-
schwindigkeit darstellt, die andere die Geschwindigkeit im
niichsten Augenblick, so gibt die Differenz derselben eine
neue Verriickung, deren Richtung die Richtung der Be-
schleunigung ist, wihrend die Griéfe der Beschleunigung
gleich ist dem Verh#ltnis der Liinge jener neuen Verriickung
zum Differentiale der Zeit.

Aufgabe 1. Die GriBe f der Beschleunigung und ihre
Komponenten nach den rechtwinkligen Koordinaten auszu-
driicken durch die Differentialquotienten dieser Koordinaten
nach der Zeit.

Die Komponenten der Geschwindigkeit nach den z,, jetat
und nach der Zeit d¢, sind (265):

m, m, , My

4%, und =~y @, dit
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e o y m, ..
die Komponenten der Differenz beider also o4 dt. ; das

Verhiiltnis dieser zur Zeit d¢ gibt die Komponenten der Be-
schleunigung nach den z, gleich:
m, .

m

woraus die GroBe der Beschleunigung folgt als positive Wurzel
der Gleichung (244):
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276 Anmerkung. Die Grifie der Beschleunigung eines mate-
riellen Systems ist der quadratische Mittelwert aus der GriBe
der Beschleunigungen seiner Massenteilchen.

277 Aufgabe 2. Die Komponenten f, der Beschleunigung eines
Systems nach den allgemeinen Koordinaten p, darzustellen
durch die Differentialquotienten dieser Koordinaten nach der Zeit.

Nach 242 haben wir

m, =
CUyp Ly ]
m >
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und hierin ist einzusetzen, wie in 108:

PoPr
Indem wir dieselbe Umformung benutzen wie in 108, er-
halten wir als Losung der Aufgabe:
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278 Anmerkung 1. Die Komponenten der Beschleunigung sind
also im allgemeinen lineare Funktionen der zweiten Differential-
quotienten der Koordinaten, quadratische Funktionen der ersten
Differentialquotienten derselben, beliebig verwickelte Funktionen
der Koordinaten selbst,

279 Anmerkung 2. Die Beschleunigung eines Systems ist nicht
notwendig einer miglichen Verriickung des Systems parallel,
noch auch einer Verriickung, welche sich durch die benutzten
Koordinaten Pe ausdriicken laBt.

Die Komponenten f, reichen daher im allgemeinen nicht
aus, um die.GroBe der Beschleunigung, noch auch um ihre
Komponenten nach simtlichen rechtwinkligen Koordinaten zu
bestimmen (243, 245). Dagegen reichen die f, aus, um die

Komponente der Beschleunigung in der Richtung einer jeden

moglichen Bewegung des Systems zu bestimmen (248).
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Aufgabe 8. Die Komponente der Beschleunigung in der 280
Richtung der Bahn zu finden.
Die Richtungscosinus der Bahn sind nach 72 gleich
=== P
m, dr, &

ST Al : /m
l_ —~ _Z also unter Beriicksichtigung von 265 gleich ] -
m ds m v

¥

Hieraus folgt nach 246 unter Benutzung von 275 fiir die ge-
suchte tangentiale Komponente f;:

dv  d®

S

unter s die laufende Linge der Bahn verstanden.

Bemerkung. Zerlegen wir die Beschleunigung eines Systems 281
in zwei Komponenten, von denen die eine die Richtung der
Bahn hat, die andere auf der Bahn senkrecht steht, so ist
die GroBe der letzteren gleich dem Produkt aus der Kriim-
mung der Bahn in das Quadrat der Geschwindigkeit des
Systems in der Bahn.

Indem wir in Gleichung 107¢ die Zeit ¢ als unabhiingige
Variahele nehmen, erhalten wir:

3n
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also unter Benutzung von 275 und 280:

4 2 2 '

vie =f°—f‘:
Nennen wir nun die zweite, radiale oder centrifugale
Komponente der Beschleunigung f,, so ist, da f,. und f, senk-

recht zueinander sein sollen: f* = f 4 £, also:

a

f‘:"=c'4"' ’

welches die Behauptung ist.

BADISCHE
LANDESBIBLIOTHEK




	Seite 146
	Seite 147
	Seite 148
	Seite 149

