Ubungen zu Physik 3 - Blatt 2

Hanno Rein - Gruppe C

Aufgabe 3
a) Die Zwangsbedingung lautet:

Gr,2) =2 +22-1*=0
Bewegungsgleichungen nach Lagrange I:

mi = 2\zx

mzZ = mg+2\z

b) Die Ableitungen von G(z,z) nach der Zeit sind:

Glz,z) = 2z-&+22-2=0
Glz,z) = 2x-3+2i24+22-54+2:2=0
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¢) Der Lagrangemultiplikator A; ist

A=

1
—m=
2 =z

FEingesetzt in die Bewegungsgleichung fiir z ergibt sich:

.. . 2.2
x- i+ 22+ b
12 _ 42

= mg—+2\z

mzZi = —-m

z
= mg+m—1%—2a?
z

Also ist:

.. . 2,2
ISC+.T2+ T

12 — 2

12 — 42

2.2 ..
_<x.j+i2+m) _ gt
X

12—x2 — g+£ l27$
T



Ubungen zu Physik 3 - Blatt 2

Hanno Rein - Gruppe C

d) Mit der Ndherung x < [ vereinfacht sich die DGL zu:
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Also ergibt sich als DGL fiir & die gewohnte Form:

0 = %er:i

Der Lagrangemultiplikator A1 ist nach dieser Naherung:
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Die Zwangskrifte sind also:
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e) Mit
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ergibt sich:
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Aufgabe 4
Die Zwangsbedingung f; lautet (y = 0 ist trivial und wird weiter nicht beriicksichtigt):
x = s-cosa+ R(t)
= s-sina
= z = z- c?sa R(t)
sin v
z
= 0 = R(t) —x=
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Nach Lagrange I gilt:

mi = —/\1
A1
tan «

mz = —mg-+

Mit der Zwangsbedingung zusammen ergibt sich:
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Damit die Masse auf dem Wagen ruht, muss Z = 0 sein, und somit:

R(t) = —gtan

Der Wagen beschleunigt also konstant in Richtung —x mit der Beschleunigung a = —gtan a:
1
R(t) = zat?
()= 30

(Alle aufgetretenen Integrationskonstanten wurden gleich null gesetzt.)



