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1 Biegespannung

Biegespannung ist eine Normalspannung, die in einem Körper 
durch ein Biegemoment erzeugt wird. Sie ist nicht homogen auf
der Querschnittsfläche verteilt, sondern nimmt linear mit dem
 Abstand zum Schwerpunkt zu oder ab.  Beim Beispiel liegt Druck
oberhalb der Momentenachse, unterhalb Zug 
(siehe Rechte-Hand-Regel). Biegespannungen können mit axialen 
Normalspannungen mithilfe des Superpositionsprinzips addiert
 werden.

1.1 Definition und Eigenschaften

1.1 Bezugsachsen und Widerstandsmoment
Die Bezugsachsen müssen ihren Ursprung im Schwerpunkt der
Querschnittsfläche haben. Der Widerstandsmoment W fasst die 
geometrischen Eigenschaften des Querschnitts für die maximale
Spannung in einem Term zusammen:

2 Trägheitstensor
2.1 Deviationsmoment
Das Deviationsmoment, auch als gemischter 
Flächenträgheitsmoment bezeichnet, ist eine physikalische 
Grösse, die mit der Stabilität der Rotation eines Körpers 
zusammenhängt. Es beschreibt, wie stark ein Körper dazu neigt,
seine Rotationsachse zu verändern, wenn er nicht um eine seiner 
Hauptachsen rotiert. Stabile Rotation: Wenn das Deviationsmoment
klein ist, rotiert der Körper stabil um seine Achse, ohne zu "eiern".
Instabile Rotation: Ist das Deviationsmoment gross, ist die Rotation 
instabil und der Körper beginnt zu taumeln,  d.h. er ändert ständig 
seine Rotationsachse.

2.2 Trägheitstensor
Der Trägheitstensor I fasst alle Trägheitseigenschaften eines Körpers
an einem Punkt zusammen. Er besteht aus den axialen 
Flächenträgheitsmomenten und den gemischten 
Flächenträgheitsmomenten. Der Tensor ist jeweils an einem bestimmten Punkt definiert, dem Schnittpunkt der 
Drehachsen. Verschiebt man die Drehachsen, ändert sich der Tensor I. Dreht man die Drehachsen, transformiert man 
den Tensor I. Dies entspricht einer Koordinatentransformation, die die Werte von I verändert. Analog zum Spannungs-
und Dehnungstensor kann mann den Mohr'schen Kreis verwenden, um die Hauptwerte und -richtungen des 
Trägheitstensors zu bestimmen. In jedem Punkt existiert eine Richtung, in der die  Deviationsmoment gleich Null sind.
Dieser Zustand wird als Hauptzustand bezeichnet. Für den Hauptzustand können die bekannten Formeln zur
Bestimmung der Hauptwerte und -richtungen verwendet werden.



3 Statisch unbestimmte Systeme mittels der Biegelinie bestimmen

In der Technischen Mechanik kommt es häufig vor, dass man auf statisch unbestimmte Systeme stösst. Diese Systeme 
besitzen mehr Unbekannte (z.B. Lagerkräfte) als Gleichungen, die aus den Gleichgewichtsbedingungen (GGB) 
aufgestellt werden können. Um diese Systeme zu lösen, bedarf es zusätzlicher Informationen. Der Grad der
Unbestimmheit kann man mit folgenden Formeln bestimmen: 

1. Grad der Unbestimmtheit                                                                  berechnen.
2. System freischneiden und Lagerkräfte berechnen.
3. Laufvariable einführen und Momentverlauf (mithilfe von Differentialbeziehungen / Freischneiden) berechnen.
4. Flächenträgheitsmoment berechnen.
5. Biegelinie/Verschiebungsfunktion mit                         bestimmen.
6. Randbedingungen einsetzen und Integrationskonstanten bestimmen.
7. Verbleibende Lagerkräfte bestimmen mit n Rand- oder Stetigkeitsbedingungen finden                                                      .

3.1 Statisch unbestimmte Systeme

3.2 Vorgehen: Statisch unbestimmte Systeme mittels Biegelinie bestimmen






















