
Definition  von  Geschwindigkeit
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Definition  von  Beschleunigung
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Hausaufgabe 
 
Herleitung der v-t-Gesetze    und  der   x-t-Gesetze   
 
Vervollständige die Tabelle 
 
 
 
a=0     v(t)=    x(t)= 
 
a=g=9,81m/s²  v(t)=    x(t)= 
 
a=a(t)=A+Bt   v(t)=    x(t)= 
 
 
 
durch Integration der Anfangsinformationen für  a. 



vx= vFluss vx = dx/dt x=∫ vx dt = vFluss.t + xo

vy= vBoot    vy = dy/dt y=∫ vy dt = vBoot.t + yo

x

y

y

x

Fluss-v-Profil  vx= vFluss=const

Boot-Geschwindigkeit  vy= vBoot = const



Rotation  von  Punktmassen

Der Vektor  ω = eω dϕ/dt   heißt WINKELGESCHWINDIGKEIT

Die  Richtung von  ω bzw.  eω ist durch die „Rechte-Hand-Schraube“

definiert. 

n
vtan

ω
v = ω × r

r

[ω]= rad/s = 1/s



Die bei der Drehbewegung auftretenden Beschleunigungen

a = dv / dt       mit v = ω × r    a = d ω/dt × r  + ω × dr/dt 

ω

v = ω × r

rneu

ralt

= v

= ω × r
dr

a = d/dt  (ω × r)  =  α × r    - ω ² r
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