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3. Analytische Kinematik

● Häufig lassen sich die kinematischen Beziehungen durch 
Ableiten der geometrischen Beziehungen gewinnen.

● Beispiel: Kurbeltrieb

– Gegeben:
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3. Analytische Kinematik

– Sinussatz im Dreieck OAK:

– Ableiten nach der Zeit ergibt:
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3. Analytische Kinematik

– Weiteres Ableiten führt auf die Winkelbeschleunigung des 
Pleuels:

– Einsetzen von                                           ergibt:
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3. Analytische Kinematik

– Für die x-Koordinate des Kolbens gilt:

– Ableiten führt auf die Geschwindigkeit:

– Für die Beschleunigung folgt:
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