
Institut für Technische und Num. Mechanik Maschinendynamik 
Prof. Dr.-Ing. Prof. E.h. P. Eberhard / Dr.-Ing. P. Ziegler  M 15.1 

 

 

   
 

Lagrange'sche Gleichungen zweiter Art 
 
Prinzip von d'Alembert:    
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                   kinetische Energie 

 

                   verallgemeinerte Kraft zum Freiheitsgrad y୧ 
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Lagrange Gleichungen zweiter Art 
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∂ẏ୧
−

∂T

∂y୧
= Q୧ ,   i = 1(1)f 

 
  

෍൫m୩𝐚୩
୘ − 𝐟୩

ୣ୘
൯ ⋅ δ𝐫୩ = 0

୩

 

𝐯୩ =
d𝐫୩

dt
= ෍

∂𝐫୩

∂y୧
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speziell: konservative Systeme 

 eingeprägte Kräfte haben ein Potential U୩(𝐫୩) mit   
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 L ≔ T − U   Lagrange-Funktion 
 
 

Bewegungsgleichungen  
(Lagrange'sche Gleichungen zweiter Art für konservative Systeme)  
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Allgemeines Vorgehen zum Aufstellen der Bewegungsgleichungen für konservative 
Mehrkörpersysteme 

1) Beschreiben der Kinematik mit verallgemeinerten Koordinaten  yଵ  … y୤ 

2) Kinetische Energie des Gesamtsystems  

 □ Massenpunkt:  

 □ Starrkörper:  

3) Potentielle Energie des Gesamtsystems  

 □ Feder  

 □ Gewichtskraft U୩ = m୩ g z୩ 

4) Lagrange-Funktion   L = T − U 

 

5) Differentiation    
 

6) Bewegungsgleichungen 
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