
Lektion 6
Beschleunigte Bezugssysteme
Arbeit

Konzepte + Tr icks
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ages = 0

FG = mg
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In beschleunigten Bezugssystemen tauchen in der 
Bewegungsgleichung zusätzliche mathematische 
Terme auf. 

Müssen in Rechnungen berücksichtigt werden!

Beispiel:
Der fallende Junge misst keine Gewichtskraft. 
Sein falscher Rückschluss könnte sein, dass 
es keine Gravitation gibt (“Schwerelosigkeit”). 
 
Aufgrund seiner Beschleunigung taucht ein 
zusätzlicher Term auf: F′�

G = FG − mg a′�
ges = g

Kraftmessungen in beschleunigten Bezugssystemen



Zusammenfassung



Zentripetalkraft 
Wirkt auf jedes Objekt, das kreist!
orthogonal zur Bewegungsrichtung
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Kreisbewegungen und Bezugssysteme
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FZP = mω2 r
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Allgemeine Formulierung: 
“Wegintegral”

W = ∫ ⃗F ⋅ d ⃗s
[für Spezialisten]

d ⃗s

⃗F
d ⃗s

⃗F

d ⃗s⃗F


