
Inhaltsverzeichnis

1 Einleitung . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1
1.1 Was ist Mechanik? . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1
1.2 Einige Meilensteine in der Geschichte der Mechanik . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 3
1.3 Einteilung der Mechanik . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 6
1.4 Einteilung und Inhalte des Buches . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 7
1.5 Ziele des Buches . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 8

Teil I Grundlagen der Starrkörperstatik

2 Grundbegriffe . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 13
2.1 Die Newtonsche Kraft . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 13

2.1.1 Der Betrag einer Kraft . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 13
2.1.2 Der Kraftvektor . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 15
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3.4.3 Kräfte auf stromdurchflossene Leiter im magnetischen Feld . . . . . . . . . 47
3.4.4 Das Hookesche Gesetz für Schraubenfedern . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 49
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11.5.2 Übertragungsfaktoren in bewegten Systemen . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 304
11.5.3 Wandlung von Kraft- und Bewegungsgrößen in Radpaaren . . . . . . . . . . 308
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