
Virtual work toegepast bij wrijving 

 

 

Virtual work 𝒅𝑾 = ∑ 𝑭⃗⃗ 𝒅𝒖⃗⃗ =0 is gebaseerd op virtual movement 𝒅𝒖⃗⃗  

Hierbij moet dus de dynamische wrijvingscoëfficiënt  worden gebruikt. 

 

𝐺1 = 𝐺𝑐𝑜𝑠 

𝐺2 = 𝐺𝑠𝑖𝑛 

𝐹𝑤 = 𝜇𝐺𝑐𝑜𝑠 

𝒅𝑾 = ∑ 𝑭⃗⃗ 𝒅𝒖⃗⃗ =0   ,dus   𝑭𝒅𝒖 − 𝑭𝒘𝒅𝒖 − 𝑮𝒔𝒊𝒏𝒅𝒖 = 𝟎 

𝐹𝑑𝑢 − 𝜇𝐺𝑐𝑜𝑠𝑑𝑢 − 𝐺𝑠𝑖𝑛𝑑𝑢 = 0 

𝐹 = 𝐺(𝜇𝑐𝑜𝑠+ 𝑠𝑖𝑛) 

Mechanisch rendement:  =
𝑊𝑢𝑖𝑡

𝑊𝑖𝑛
=

𝐺2𝑑𝑢

𝐹𝑑𝑢
=

𝑠𝑖𝑛

𝜇𝑐𝑜𝑠+𝑠𝑖𝑛
 

Stel: 

=25°  𝜇 = 0,18    =72,15% 

=25°  𝜇 = 0,1       =82,34% 

=25°  𝜇 = 0          =100% 

=60°  𝜇 = 0,1       =94,54% 


