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Winkeltabelle

Starrer Korper

Geschwindigkeit / Schnelligkeit

Vektoren
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Karthesisch

Koordinatensysteme

Polar / Zylinder

Schwerpunkt
Seilkrafte

Flaschenzug

Satz der projizierten Geschwindigkeiten

Winkelgeschwindigkeit w

Satz vomm Momentanzentrum

Rechte-Hand-Regel
Ruhe
Translation (2D/3D)
Rotation (2D/3D)

Schraubung (nur 3D)

Bewegungszustande

Starrkorperformel

Kinemate und Invarianten

Wirkungslinie

Transformationsformel

Moment
Einzelkraft Reduktion von Kraftegruppen

Nullsystem
Dyname und Invarianten

Statische Aquivalenz

Kraft / Moment

Leistung

Kraftegruppen

Grundlagen

Technische

Mechanik

Kinematik

Dynamik

Ruhe / Ruhelage

Prinzip der virtuellen Leistungen

Kraftegleichgewicht

Hauptsatz der Statik

Kraftbedingungen (2 bzw. 3)

Zusatzbedingungen

Bindungen / Bindungskrafte

Momentenbedingungen (1 bzw. 3)

kinematische Bestimmtheit

Freiheitsgrad
statische Bestimmtheit

Stabkraft
Normalkraft
Berltihrungsflache

Kippverhalten Standflache

Versetzt angreifende Normalkraft

Haftreibung
Reibung Gleitreibung
Rollreibungsmoment
Nicht Kippen
Standfestigkeit Nicht Abheben
Nicht Gleiten/Rollen
Beschleunigung
Newton & Impulssatz
Pendel-/Federschwinger DGL
Federkraft/-gesetz

Kinematische Relation
Bewegungsdifferenzialgleichung
Prinzip der virtuellen Leistungen mit

Tragheit

Drall / Drallsatz

aufstellen

I6sen mit Ansatz



