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Kinetische Energie 
 
Massenpunkt 

Definition:  
  

Einheit:      1[Nm] = 1 [ J ] 
 

Starrkörper 
 

 Massenelement:   
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 Körper:  
 

 Sonderfälle: ♦ O′ ≡ C Schwerpunkt 

  ♦ O′ ≡ C, ebene Bewegung 

  ♦ O′ Fixpunkt oder Momentanpol  

 
Mehrkörpersystem 

 

T =
1

2
න vଶ dm = 

1

2
න vଶ dm =  T୧

୧୧⋃ 

 

kinetische Energie des einzelnen  
Massenpunkts oder Körpers 

  

Starrkörperkinematik 

T =
1

2
mvଶ =

1

2
m𝐯 ⋅ 𝐯 =

1

2
𝐯 ⋅ 𝐩 

dT =
1

2
dm vଶ =

1

2
dm 𝐯 ⋅ 𝐯 

T =
1

2
m 𝐯ᇱ

 ⋅ 𝐯ᇲ − m 𝐯ᇲ
 ⋅ 𝐫େ

ᇱ ⋅ 𝛚 +
1

2
𝛚 ⋅ 𝐈ᇲ ⋅ 𝛚 

⇒ T =
1
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m 𝐯େ

 ⋅ 𝐯େ +
1

2
𝛚 ⋅ 𝐈େ ⋅ 𝛚 

⇒ T =
1

2
m൫vେ୶

ଶ + vେ୷
ଶ ൯ +

1
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Iେωଶ 
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𝛚 ⋅ 𝐈ᇲ ⋅ 𝛚 
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Potentielle Energie 
 
 lineare Feder 

am Körper geleistete Arbeit: 

Wଵଶ = න (−cx)dx = −
ୱమ

ୱభ

ቆ
c sଶ

ଶ

2
−

c sଵ
ଶ

2
ቇ 

 
an Feder geleistete Arbeit und damit in Feder  
gespeicherte Energie: 

U(s) = න cx dx =
c sଶ

2

ୱ



 

 

 

Wଵଶ = −∆U = −⌊U(sଶ) − U(sଵ)⌋  

 
 konstante Gewichtskraft 

Wଵଶ = න [0 0 −mg] 
dx
dy
dz

൩
ଶ

ଵ

= −mg න dz
మ

భ

 

      = −[mg zଶ − mg zଵ]  ⇒ U(z) = mgz 
 
 allgemeine Definition 

Eine Kraft 𝐟 ist eine Potentialkraft, wenn die geleistete Arbeit 
nicht vom Weg, sondern nur von den Endpunkten abhängt. 

Es existiert dann eine Potentialfunktion U(𝐫), so dass gilt: 

   Wଵଶ = −∆U = −[U(𝐫𝟐) − U(𝐫𝟏)] 

 Bestimmung von U(𝐫) = U(x, y, z): 

  dU = −dW = −𝐟 ⋅ d𝐫 

⇒
∂U

∂x
dx +

∂U

∂y
dy +

∂U

∂z
dz = −f୶ dx − f୷ dy − f dz 

⇒
∂U

∂x
= −f୶ ,

∂U

∂y
= −f୷ ,

∂U

∂z
= −f 
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