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Technische Mechanik - Formelsammlung 
 

 Kinematik des Massenpunktes 
Bewegung auf vorgegebener Bahn (skalare Beschreibung): 
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Gleichförmige Bewegung: 
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Gleichförmig beschleunigte Bewegung:  
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Einige wichtige Integrale 
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Vektorielle Beschreibung der allgemeinen Bewegung 
 

 
Beschleunigungs-,  Geschwindigkeits-,  und Ortsvektor: 
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Schiefer Wurf 
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v x0  : x-Komponente der Geschw. zur Zeit t=t0 

v y0  : y-Komponente der Geschw. zur Zeit t=t0 

 
x0: x-Komponente der Lage zur Zeit t=t0 

y0: y-Komponente der Lage zur Zeit t=t0 
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Kreisbewegung 
 
Allgemeine ebene Kreisbewegung 
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Winkelgeschwindigkeit: 
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Das Verhältnis zwischen Winkelgeschwindigkeit ω, Drehfrequenz f und der Drehzahl n:           
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     (n in Umdrehungen/min, f in Umdrehungen/s) 

 

 
 

Tangential-, Bahnbeschleunigung:  )()(a )( trtta tt α⋅==
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Vektorielle Darstellung: 
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Gleichförmige Kreisbewegung:            
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Gleichförmig beschleunigte Kreisbewegung:              
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