




Die Kinematik (kinema, griechisch für Bewegung) ist

die Lehre von der mathematischen Beschreibung der

Bewegung von Punkten und Körpern mit Hilfe der

Größen Weg, Geschwindigkeit und Beschleunigung

im Raum, ohne auf die Ursachen einer Bewegung

einzugehen. Sie ist neben der Statik und der

Dynamik ein Teilgebiet der Mechanik.
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In diesem Modell wird also weder das Fahrzeug noch der Fahrweg mit all seinen

Konstruktionselementen betrachtet, sondern nur die Profile eines einzelnen Radsatzes

und eines einzelnen Gleisquerschnittes. Damit gehen unter anderem die Eigenschaften

der Fahrzeugkonstruktion und des Fahrwegs vollständig verloren. Aus diesem Grunde

ergeben sich mit Hilfe dieses Modells zunächst auch keine Aussagen über das

tatsächliche Verhalten von Fahrzeugen.



RadSchiene Grundriß

Aufriß

Rollradius unterschiedlich

Rollradiendifferenz zwischen bogeninnerem und bogenäusserem Rad desselben

Radsatzes als Voraussetzung für das Wendevermögen des Radsatzes





Experimentelle Ermittlung des kinematischen Verhaltens der Radsätze in Bögen 







Kinematische Rollbedingung 

erfüllt

Kinematische Rollbedingung 

nicht erfüllt
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In der Geraden wird das Wendeverhalten des einzelnen Radsatz mit dem tatsächlichen Profil

mit dem Wendeverhalten eines Radsatz mit kegeligem Radsatz verglichen. Die Größe

„äquivalente Konizität“ beschreibt dieses Wendeverhalten.

Vereinfachungen zum anschaulichen Verständnis
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Vereinfachung

Realer Radsatz auf realen Schienen wird

vereinfacht zu einem Radsatz mit einem

Doppelkonusprofil welcher auf Schienen

reduziert zu Schneidenlagerungerungen rollt

- Vorhandenes Radprofil
 Vorhandenes Schienen-
  profil
- Starrer Radsatz

- Radprofil kegelig
 Schienenprofil
   zwei Schneiden
- Starrer Radsatz
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Bewegungsgleichung des Radsatzes

Laufruhe des Radsatzes mit LfV *

Aufgrund der obigen Formelbeziehungen ergibt sich, dass eine Ver-
kleinerung des Kegelwinkels 0

 eine Vergrösserung der Wellenlänge L aber auch der Radsatz
Amplitude uymax erfolgt,

 eine Verkleinerung der Frequenz f bewirkt wird,
 eine Beruhigung des Radsatzlaufes erfolgtyu
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