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Translatorische Bewegung

Bewegung mit konstanter Geschwindigkeit

S=vX

<lw

Bewegung mit konstant Beschleunigung (von vo = 0 auf v),
Bewegung mit konstanter Verzogerung (von v auf vo = 0).

sinm 1.2 v Vi
2 2xa 2

vinm/s ax 2Xa>8 2%
t

tins v 2% 258
a v \ a

ain m/s2 v Vv 25
t 255 t?

Bewegung mit konstant Beschleunigung und Anfangsgeschwindigkeit vo < v.

2 2
sinm v0>¢+1a>¢2 VotV V- v,
2 2 2xa
vin m/s Vo tax YV, +2xa%8
tins V-V, 258
a Vo +V
ain m/s2 V- Vo V- vy 2Xs- V)
t t?
2>8

Bewegung mit konstanter Verzdgerung und Anfangsgeschwindigkeit vo > v.

2 2
sinm v0>¢-1><a><t2 VotV Vo -V
2 2 2xXa
vin m/s Vo - axt YVl - 2508
tins Voo V 2%
a Vo +V
a in m/s? Vo- V Vo -V 2xvot-9)
t 258 t?
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Drehbewegung mit konstanter Winkelgeschwindigkeit.

Rotatorische Bewegung

Drehwinkel S
] im ] =wx =—
Bogenmal} '
Weg s bei ]
bekanntem S=r4 sS=rxvx s=vx
Radius r
Winkel- O _px Vv
geschwindig- w sy W‘E .
keit in 1/s
Umfangs- _rpn
geschwin- V=1 30
digkeit in m/s
. . t= ]_ = _ I
Zeit tins W r
Drehzahl n n= 30—>W = BO—XV
in 1/min p rp

Drehbewegung mit konstanter Winkelbeschleunigung.

Drehwinkel .S w - 1
j im BogenmaR ] =— J ZEXt | =2p% J :§>€"¢2
Weg s bei bekann- S=rX S=2X X% s=sx _wWor
tem Radius r S_?xé
Winkelgeschwin- _Vv _p w=ex _ -
digkeit w in 1 /s W= V=3 w=y2x5 e
Winkelbeschleu- | o= W, _2pn o= 2 o= W
. . 2 - .
nigung € in 1/s? tr t t 2%
Umfangsgeschwin- v=exx _
digkeit v in m/s VEN2es
Umfangsbeschleu- - WX 200N x
niangs e b, =r>e b, =— bt=>10_
nigung b, in m/s? t t
Zeittins :V_V_ﬁ tzzmm :L t=2_>§z
e rrw e re n
Zahl der Um- —n><t S = j _ S _w_t _wx
drehungen z 2 20 p>d 2 20 4p
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