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Technische Mechanik - Formelsammlung

Kinematik des Massenpunktes

Bewegung auf vorgegebener Bahn (skalare Beschreibungq):

. a(t) = d__._dzs_.s._

Bahnbeschleunigung: " ikt
ds . ’

Bahngeschwindigkeit: v(t) = pARRE v(t) = v, + Ia(t) ~dt =_|.a(t) -dt+C,;

Lo

Bahnkurvenlénge (Ortskoordinate): S(t) =S8, + IU(I) -dt = IU(I) ~dt + Gy,

Gleichformige Bewegung:
at == O;

v(t) =v, = const ;

S) =S8, +v,-(t—t,) . So =Sz,
a(t Gleichformig beschleunigte Bewegung:
a0
a, =a, =const;
V-Vo
t v(t)=a, (t—1)+0,; Uy = U=y
to t
t—t,)
v (® Sy =a,- Y= Ly t=1)+S,: S,
L]
Vo S-So
-
t
to t
S
SO [ S — ,
t

=S

(t=ty)
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Einige wichtige Integrale

:c- F(t)-dt =c j F(t)-dt

ZLn+1

[+ .dt =
n+1

. sin(4¢)-dt = —%, .......... I cos(B1)-dt :%

Vektorielle Beschreibung der allgemeinen Bewequng

Beschleunigungs-, Geschwindigkeits-, und Ortsvektor:

[ dv, | dx
a, dt o | | X v, dt X x()
. ldo | O . ldy || _
ait)y=\a,|= e ?y = y A = |~ y Py =| ¥(@)
a.] |dv, | 0] [Z v.| | dz z z(1)
| dt | | dt ]
60 =0 =$,uecc. D=v-¢ é,: Einheitsvektor tangetial zur Bahnkurve
Schiefer Wurf
y
m g
2 )
- i O T - X
ar) = | X,
|~ &
- i U, Vox - X-Komponente der Geschw. zur Zeit t=tg
o) = —g- (t —1, )+ 0y, vy 1 y-Komponente der Geschw. zur Zeit t=to
Do '(f — 1 )"‘ X0 X, . X-Komponente der Lage zur Zeit t=tg

Ft = YA it t=
(1) —g'(t—fo)eron'(f—fo)"‘yo yo. Y-Komponente der Lage zur Zeit t=ty
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Kreisbewegung

Allgemeine ebene Kreishewegung
d’p

a(t)=22 — 5= -

@
dt

Winkelbeschleunigung: =¢

Winkelgeschwindigkeit:

ot) = @, + [a(t) dt = [a(t)di+C, :% =¢. 0=y,
Ty

Winkel:

ty

o) = g, + [0() dt = [o(0) dt+C, . 0y =y,

Das Verhaltnis zwischen Winkelgeschwindigkeit o, Drehfrequenz f und der Drehzahl n:

Normalbeschleunigung:

Bahngeschwindigkeit:

Bahnkurve (Bogenlange):
Vektorielle Darstellung:

Geschwindigkeit:

Beschleunigung:

Gleichformige Kreisbewegung:
a=0;

a(t) = w, = const
P(t) = o) (t—1)+ @5 Po = P(t=t,)
Gleichformig beschleunigte Kreisbewegung:
a(t)=a, =const

W)=, +0,-(t—1y) ;e @, = @,

(t _to)2
2

) =a,-

Tangential-, Bahnbeschleunigung:

a=a +a,=0-r-€+0 -r-¢

[1]
27?fm (n in Umdrehungen/min, f in Umdrehungen/s)

@, (0] =a,()=r-a@)
an(t)‘ =a,(t) =r-w’ _v
r

o =v@)=r-¢=r-o
S@)=r-p(1)

v(t)=w-r-e,
2

n



