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Lektion 3

Kinematik
Kreisbewegungen



K . b Befindet sich eine Masse auf einer Kreisbahn,
reis eweg u ngen so wirkt auf die Masse immer eine
Beschleunigung, die Richtung Kreismitte zeigt.

Bogenma fiir ka?l Winkel, der nach Zeit t Gberstrichen

360° = 27 <= 3" = 2 wurde: ¢ (t) = ot [fir ® = const .|

360°

Winkelgeschwindigkeit

0]
Wieviel Winkel pro Zeit? T
(volle Umdrehung nach T)




K . b Befindet sich eine Masse auf einer Kreisbahn,
reis eweg u ngen so wirkt auf die Masse immer eine
Beschleunigung, die Richtung Kreismitte zeigt.

BogenmaB fir ka?l Winkel, der nach Zeit t Gberstrichen

360" = 27 <= 3" = wurde: 4 () = ot [fire = const.]

360°

Lange Kreissegment:
As =r-A¢

Winkelgeschwindigkeit

@
Wieviel Winkel pro Zeit? T
(volle Umdrehung nach T)




K . b Befindet sich eine Masse auf einer Kreisbahn,
reis ewegu ngen so wirkt auf die Masse immer eine

Beschleunigung, die Richtung Kreismitte zeigt.

Bogenma fiir ka?l Winkel, der nach Zeit t Gberstrichen

360" = 27 <= 3" = wurde: 4 () = ot [fire = const.]

360°

Linge Kreissegment: Tangentialgeschwindigkeit: ’7}‘ = wr
As=r1-Ad Zentripetalbeschleunigung: |E’ZP| = w’r =VT%
(halt Masse auf Kreisbahn)
Winkelgeschwindigkeit
Wieviel Winkel pro Zeit? T BEIEEIES

Betrage von v, und a,p lassen sich durch

(volle Umdrehung nach T)
(zweifaches) Ableiten des Positionsvektors herleiten




x(t)

«— V < a ..
Wie ist der Zusammenhang
dieser Begriffe?
AR Geschwindigkeit
Ty
Position
Ableiten -
a) =—- Beschleunigung
ﬂ(t) \
Integrieren Integrieren .
V-V (t) = JE’ (t) dt’ TO-T(t) = va) dt’
1 >t to to




x(®) Ableiten
Position | — V()= i
t \‘

| 4 ( v(t) \ Ableiten _

N T a(t) = d_:

Integrieren .
T -1 (ty) = JV(t’) dt’ T >t \
t Geschwindigkeit

6N

Integrieren t

V() -V (ty) = J?(t’) dt’ —’\Beschleuniquny

to
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_)
r < V <& a4

Spezialfall 1: IV

x(t) Ableiten i Konstante Geschwindigkeit < It =0
Position | —— Y= dt T(t)=T)+V-t
t \‘

' ( v(t) \ Ableiten d

\ —  awn=—
Integrieren .
TM) =T (t) = JV(t’) a1 >, \
fo Qeschwindiqkey \
Aal
Spezialfall 2: B '\
Konstante Beschleunigung (L—? =0 Integrieren >t
T(t)=Ty+ Vo-t+ % -t V() -V (ty) = Jmt') dt’ —’Qeschleuniquny
V({t)=Vy+a-t to




Analogie

SEEPT



Analogie: Translation und Rotation

Lineare Bewegung

X =vt
[v = const . ]
dx
v=—
dt

Kreisbewegung

Lineare Bewegung
[a = const. |

SEEPT



Analogie: Translation und Rotation

Lineare Bewegung

X =vt
[v = const . ]
dx dv
V=—— ad=—
dt dt

Kreisbewegung

Lineare Bewegung
[a = const. |
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Ubersicht Wiirfe
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Senkrechter Wurf

Objekt wird mit Anfangsgeschwindigkeit senkrecht nach oben geschossen.
Konstante Beschleunigung bremst bis zum Scheitelpunkt, dann fallt das Objekt.

0 Bewegung ist rein vertikal - betrachte in 1D

Vy

Konstante Beschleunigung: a,=—g =const.

Anfangsbedingungen: Yy(0)=y, v(@® =y,

Wie hoch und wie schnell startet das Objekt?

i

Zweifache Integration liefert v(t) und y(t)
7~ A 1
vy (1) = vy — gt y(t)=y0+v0t—5gt2
= Dann: Lése nach gesuchtem Parameter auf!

Spezialfall freier Fall: 1 5
yvendz—vo v0=0 y0=h }’(l)—h—zgt

<P




Waagerechter Wurf

Konstante Geschwindigkeit in horizontaler Richtung.
Freier Fall in der Vertikalen.

Verbunden via t

HEEPT



Schrager Wurf

horizontal: gleichférmige Bewegung
v, (1) =yycos ¢

Lyx(t):x0+v0tcos¢ »

‘e
o
"
------

Konstante Geschwindigkeit in horizontaler Richtung.
Senkrechter Wurf in der Vertikalen.

Beschleunigung konstant

a=-ge,
..... Anfangsbedingungen:

R Xo\ _ cos @
o= <)’0> 0="" <sin¢>

vertikal: senkrechter Wurf
vy (1) = vysing — gt

; 1
> ky y(t):y0+v0tsm¢—§gt2




