
Einfachste mechanische Schwingsysteme  
 
• Feder-Masse-Schwinger (ohne Erregung, ohne Dämpfung) 
 Kennzeichen: Rückstellung durch elastische Verformung eines masselosen 
  Linientragwerks 
 

 Längsschwinger Biegeschwinger Torsionsschwinger 
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Schnittgrößen-
Verformungs- 
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Federsteifigkeit 
   

 

Schwingungs-DGL 
(Bewegungsgleichung 
nach D’ALEMBERT) 

   

Schwingungs-DGL) 
(Schreibweise mit ge-
neralisierter Koordinate q) 

 

Eigenkreisfrequenz 

   

Allg. Lösung der DGL 
 

Anmerkung 
Skizziert sind die statischen Ruhelagen, 

Kleine Verformungen 
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• Pendelschwinger (ohne Erregung, ohne Dämpfung) 
 Kennzeichen: Rückstellung durch Umwandlung von potentieller Energie in 
  kinetische 
 

 Mathematisches Pendel 
(Fadenpendel) 

Physikalisches Pendel 

Modell 

  

Freischnitt 

 
 
 

 

Beschleunigungen 
  

 

Satz von STEINER 
  

Schwingungs-DGL 
(Bewegungsgleichung nach 
D’ALEMBERT) 

  

Schwingungs-DGL) 
(Schreibweise mit ge- 
neralisierter Koordinate q) 

 

Eigenkreisfrequenz 
  

Allg. Lösung der DGL 
 

Reduzierte Pendellänge 

  

Anmerkung 
Skizziert sind ausgelenkte Lagen 

(in Wirklichkeit klein) 
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