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EXPONENTIALFUNKTION

yt)=yo[1-e—-t/7]

T ZU bestimmen aus :
fur t=1 sel y=y*
- el=1/27.
y* = yo[1-1/2,7..]
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y(x) =yo.e-ax

a, Yo zu bestimmen aus : Iny=Inyo - a X
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DIFFERENTIALQUOTIENT

zB.: v = ds/dt
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INTEGRAL

B.: Wel. = 2 (Pj. Atj)
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KRAFTE- (DREHMOMENTEN-) GLEICHGEWICHT

(Rotation)

Ansatz : 2F=ma 2 M=Ja
2 F Summe aller Kréfte / resultierende Kraft
m gesamte Masse, die beschleunigt wird
a beobachtbare Beschleunigung
2 M;  Summe aller Drehmomente / resultierendes
Drehmoment
J Summe aller Schwungmassen, die beschleunigt werden
o beobachtbare Winkelbeschleunigung



