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d Statik f
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1.2 e kinematics
d Kinematik f
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1.3 ¢ dynamics
d Dynamik f
f dynamique f
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1.5 e force
d Kraft f
f force f
r cumaf

1.6 ¢ force vector
d Kraftvektor m
I vecteur m de la force
T BEKTOpP M CHIIBL

hx®
l.;O L7
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ek /?/ iz 24
LH 16

1.8

1.9

t.10

solid (body)
fester K8rper m
corps m solide
TBEPOOE TENO N
(™ 1.6)

B (k)

oo

point of application (4)
Angriffspunkt m (4)
point m d’application (4)
Touka f npwioxerns (A)
(= 1.6)

RS ()

ol I = W4

line of action (KK)
Wirkungslinie f (KX)
ligne f d’action (KX)
munna t peacrsus (KK)
(> 16

R (KK)

-k O,

magnitude

Betrag m

module m d’un vecteur
MOAYNL M BEKTGD3
(1.8

& HR HHE

n oo

sense
Richtungssinn m
sens m
HarlpaBrieHHE N
(> 1.6)
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1.13 e constraint
d Bindung f, Stiitzung f
f liaison f
r cBaA3b {

1k

1.14 e free-body diagram
d zeichnerische Darsteltung f

f systdme m de forces concou-
rantes
I cHeTema f CXOTAIAXCA CHA

SN &

LE AR,

elnes frelgemachten Korpers 1.19 ¢ parallel force system

f dlagramme m des forces du
corps libre

r cunoBas cxema f caobon-
HOTO Tena

Hi1kE

1.15 e free body
d freigemachter Kdrper m
f corpsm libre
r cofofHoe Teno n
(- 1.14)

A

1.16 e support reaction (Fy)
d Auflagerreaktion f (F)
f réaction f d'appui (F})
r onopHad peakums [ (F,)
(= 1L149
EREER . KIS (F)

1.17 e force system
Kraftesystem n
systéme m des forces
cucrema f cun

- -

h#

1.18 ¢ concurrent force system
d zentrales Kriiftesystem n

d paralleles Kriiftesystem n

f systéme m de forces paralldles

1 cHerema f napannenbHbiX
cHn

Pirh &

1.20 e composition of forces

d Zusammensetzen n von
Kriften

f composition f des forces

I CTIOXeHHe ncui

JIy (v 1%

1.21 e resultant (K)

Resultierende f (R)

d
f résuitante f(R)
r

paBHOpeicTayiowas £ (R)
(1,20
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1.22 e parallelogram of forces

d Krifteparallelogramm n
f parallélogramme m des for-
ces ‘

I' MapaUteNiorpamMm m cu:i
(- 1.20)

RGN A

1.23 e triangle of forces
Kraftdreieck n

triangle m des forces
CHNOROR TPEYTOIBHHK m,
TPeyTOMBHUK CHIT

- .

J1 =Mk

1.24 e force polygon
d Krafteckn
f polygone m des forces
I cHMI0BOR MHOTOYTOMBHKK
m, MHOTOYTOMLHUK CH

RS

1.25 & string [funicular] polygon
d Seileck n
f polygone m funiculaire
I BepéBOYHBIA MHOTOYIONE
HHK m

1.26 ¢ equilibrium of forces
d Gleichgewicht nvon Krif-
ten
f équilibre m des forces
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1.27 e
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1.28 ¢
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i v

equilibrant force (F)
Gleichgewichtskraft f (F)
force f &quilibrée (F)
YPaBHOBEULBAIOIIAL CH-
na f (Fp)

(= 1.26)

FikiJ1 (Fg)

resolution of a force
Zerlegen n einer Iraft
décomposition f de la
force

PAINOAKEHS M CHITBT

PANoRoR

-

130 e
d

componint of force (FK,
F)

Teilkraft I (Fg, Fg)
composante f de la force
(Fg. Fr)
cocTaBRLuaA cnaa f
Fx, Fr)

(> 1.28)

5y 73 (FK' FJ.)

moment of force (M)

(statisches) Moment n der
Kraft (M)
moment m d’une {orce (M)

1.32

1

bR I M )

oo

MOMEHT m St (M)

e (D

arm of a force {a)
Hebelarm m (a)

bras m d’une force (@)
TUTEYO i CHITHE (@)

(—* 1.30)

T8 (@)

(- 1.30)

moment center ()
Bezugspunkt m (O)
centre m du moment (OQ)
1{eHTP m MOMeHT2 (J)
(- 1.30)

Bl (O)

couple
Kriftepaarn
couple m
napa f cun

S1iB

1.35

arm of a couple (a)
Abstand m der Krifte
eines Kriftepaares (2)

{ brasm de levier du couple

()

IU1eyo nnapsl (a)
(— 1.33)
F1{R % (2)

moment of a couple
(statisches) Moment n
eines Kriftepaares
moment m d'un couple
MOMEHT M Napst
M=F-a

(> 1.33)

JIE

1.36 ¢ moment vector

d Momentvektor m

{ moment-vecteur m
I BEXTOP M MOMEHTA

HEX R

M=Fa

1.37 e Varignon’s theorem

d Momentensatz m

f théoréme m de Varignon

r teopema { BapuHbpoHa
REKmEER

M(R);=Z M(F,),

1.38 e center of gravity (O)

d Schwerpunkt m (€)
f centre m de gravité (C)
I UeHTp mTAxecTH (C)
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1.40 ¢ equation of equilil;rium
d Gleichgewichtsbedingung
f équation f d’équilibre

1 YPaBHCHHE n paBHOBECHS 6s;
RE DL

ZFcosopBs =0

0 X ments

d Prinzip n der virtuellen
Verriickungen

f principe m des déplace-
ments virtuels

I RPHHIMI M BO3MOKHBIX

ZFy=0; ZFy20; IM(F}=0

1.41 e plane truss
d ebenes Fachwerk n

f ferme f plane mepemeredt
1 nnockas depma f (> 1.45)
PREATER N AvE:7 8 K

1.47 e stable equilibsium
d stabiles Gleichgewicht n
f équilibre m stable
1 ycToHuHBOE PaBHOBECHE N

BT

,1.42 e bu, truss member

d Stabm
f bame f
I cTepeHb m'
(~ 141 1.48 ¢ unstable equilibrium
- d labiles Gleichgewicht n
K,
iRt f équilibre m instable »
Be-
143 ¢ hirge T ::z'c:oﬁmoe PABHO
d Gelenk n
f charnitre {
f IAPHKP M
(> 1.41).
- WK
1.44 ¢ roller 1.49 e indifferent equilibrium
d Rofle f d indifferentes Gleichge-
f rouleau m wicht n
r KaTok m f equilibre m indifférent
(= 141) 1 Ge3paanuyHoOe pABHOBE-
R cHe n '
H A

1.45 c virtual displacement (s5))
d virtuetle Verriickung f
o (8S) ,
f déplacement m virtuel
(657

1.46 e principle of virtual displace-

1.50 e motion
d Bewegung f .
f mouvement m (méca-
nique) R '
r (MexaHHyecKoe) ImBU-
JKeHMe n '

Z3

1.51 e path
d Bahnf
f trajectoire £
1 TpaexTophA f, iy m
Wi, g
L3l

)

1.52 ¢ displacement (s}
d Wegm G5}y,
{ distance £(s). .
[ 0¥Th M, depeMelllcHHe
n(s)
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1.53 e time. ~
d Zeitf
f tempsm-, 4 4
r BpeMan =
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"1.54 e displacement-time diagram

d Weg-Zeit-Diagramm n
f diagramme m distance-
temps
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1.55 ¢

velocity

d Geschwindigkeit f
f vitesse f
t ckopocts { {ToukH)

1.56 ¢

ds“

velocity-time diagram

d Geschwindigkeit-Zeit-Dia-

gramm n

f dingramme m vitesse-

temps

7 rpadMK m "CKOpPOCTh —

Bpems’™

R — ] 1Y

1.57 e

acceleration

d Beschleunigung £

accélération f
YCKOPCHEE N
o=

dt
higi Yy
rectilincar motion

d geradlinige Beweguny f

mouvement m rectiligne

npﬂMonuHeﬁHoe aABwxe-

Hue n
=R 3220

1.59 ¢

- a

-

curvelinear motion
krummlinige Bewegung {
mouvement m curviligne
KPHBONHHERHOE [IBOKE
HHKE N

#h2R32 5h

-
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——
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relative motion
Relativbewegung f
mouvement m relatif
OTHOCHTENIbHOE IBHAE-

uniform motion
aleichférmige Bewegung [
mouvement m uniforme
PABHOMEDHOE BBHKCHAC N

o132

v=const

T

162 e

——— -

uniformly accelerated mo-
tion

gleichfdrmig beschleunigte
Bewegung f

mouvement m uniforme-
ment accéléré
paBHOMEPHO yCKOpeHHOoe
IBYKEHHE N

)50 A A

i62et

ranslational motion, trans-
fation

d Translation {

f mouvement m de transla-
tion

I NOCTYIATeALHOEe [BWXKE-
HHe n

TR P
B S —
— “\"\\
A1 N
T~ )

1.66

1.67

It =N
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Lo BN T o o §

rotational motion, rotation

d Rotation f

f mguvement m rotatif,
rotation f

T BpAILATENEOC APYIKIHHC

n. Bpaumeuue p

tite

it 5.

angular displacement ()
Drehwinket m (@)
déplacement m angulaire.
angle m de ratatjon {y)
YTTIOB O¢ llepeMeLLieHHe i1,
yron mnosopora (v)
(> 1.64)

mirHE (0)

angular velocity
Winkelgeschwindigkeit {
vitesse f angulaire >
yrmosas cxopocTth {

angular acceleration

Winkelbeschleunigung f

accélération f angulairc

YTHRGBOE YCKOpEHHE 1
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1.68 ¢ tangential acceleration (a;)

d Tangentialbeschleunigung
f, Bahnbeschleunigung (a;)
" £ accélération f tangentielle
(ap)
T TAHPEHUMAILHOS YCKOpe-
HHe n (ap)
i Mg (ap)

q,

Ay

1.69 e normal acceleration (a,,)
d Normalbeschleunigung f
(ay)
I accélération f normale (ap)
" I HOPMATEHOE YCKOpEHHE N
@y
(> 1.68)
w0 Mg (ay)

1.70 e Coriolis acceleration (a,)
d Coriolisbeschleunigung f
(‘c)
f accélération f de Coriolis
(a;)
1 kopuomicosoe|nepenoc-
Hoe] yckopenne n (a,)

K £ f51 8 HE B S8 9 ) i M)

{ac) {
WCi

A
L
@
e = 2w ¥y sin (s, Vy)

1.71 e instantaneous velocity cen-

ter (0)

d Geschwindigkeitspol m (0)
f centre m desvitesses instan-

tané {O0)

£ MMepuna f, HHepTHOCTR

1.72 e reciprocating motion

d hin- und hergehende Bewe-

gungf .
f mouvement m alternatif

I BO3BPATHO-IOCTYNATE/NLHOE
RBIOKCHHE N
R &

1.73 ¢ free fall (of a body)

d freier Fall m (des Korpers)

f chute f libre (de corps)

r caobonmoe naneHue n (Tena)

H o
?
I
o

1.74 ¢ Newton's law of motion
d Newtonsches Grundge-
setzm )
f loif de Newton

1 3axoH m HeoTOHa
FHEHE

1 MruosenHsit neHTp moxo-  1.75 ¢ inertia

poctelt (0)
mat g po (0)

d Tﬁghey-f
f inertie

1.76 ¢ mass (m)
d Masse f (m)
f masse f (m)
r macca f.(m)
(- 175)
AR (m)
1.77 ¢ inertia force -
d Trigheitskeaft
f force f d’inertie -
1 cuna f AHEpUMK
MmN

1.78 e d’Alembert’s principle
d Prinzip n von d' Alembert
f principe m.d'Alembert
r npusuxn m Janambepa
s iR R SR

IF+F,=0

1.79 ¢ impulse !
d Antriebm, Impulsm
f impulsion f d'une force
I KMIYThC M CHITH!
S= j‘f:rmdr
i



1.80 ¢ (linear) momentum

1.87 e potential energy (Ep)

f moment m d'inettie (1))

d Bewegupg;grdsse f, Impuls m d potentielle Energie f(Ep) T MOMEHT m HHepunn (I),)
f quantité f de mouvement f dnergie f potentielle (Ep) MY, HAHRR (],
I KOJMUYECTBO N ABHXEHHA I TIOTEHUMANBHAA IHEPTHSA
S=m-y £ (Ep) R
D R Bk, (il (Ep)
. | i
1.81 ¢ work ,f -
d Arbeit f £
f travailm 14 _[ _ 1 o2
r paBora f (cuasr) ]m'ff am l,,-.?-mk
I
S NSRSy 1.92 e radius of gyration

igheit ius
1.88 ¢ kinetic energy (Ex) ? L;ii:;id;?ra:on
d kinetische Energie £ (Eg) ¢ pamyC m UHepusH
f énergie f cinétique (Ey) I
I KHHeTHvYecKas dHeprus f =1

W=F.s K,

¥ ’#’% RiEit
1.93 e centrifugal force (Fp)
d Ftiehkraft f, Zentrifugal-
kraft (Fcf)
f force f centrifuge (Fcf)

(E) 'u
e (Eg) -

1.82 e useful work (W)
d Nutzarbeit f (W)
f travail m utile (W)
r noneanan paGora f (W)

(—1.84)
D (W) r UeHTpobexHas cina {
1.83 e expended work (Wexp) (Fep
ELh (Fep

travail m dépense (W)

e
d aufgewandte Arbeit f(W,,p)
f
r 3aTpaveHHas pabota f

(Wexp) 1.89 e principle of conservation
of energy
(> 1.84) . 1 t
HFEDD (Wexp) d Energieerhaltungssatz m
e exp f loif de conservation de
1.84 e efficiency I'énergie
d Wirkungsgrad m encrg
. . e ei s I 33aKOH M COXpaHeHHA
f coefficient m d’efficacité,
IHSPTHH
rendement m G R
r K03 OHIMEHT M [I0TeIHO- e
m“;f}"‘""' xna 1.90 e totque (T)
n= us d Drehmoment n(T)
WCXP f moment m de rotation (T) 1.94 e centripetal force (Fp)
Bk I BpALAIOWMIA MOMEHT d Zentripeta\kraftf(.‘f.p)
m (N f force f centripéte (Fcp)
1.85 e power g, e (M I UEHTPOCTPEMHTENbHAN CH-
d Leistung £ na f(Fcp)
f puissance f IRV] (Fcp)
r mourdocts { {cnD
_Fs
P=%
o8
1.86 ¢ energy
d Energie f
f énergie f 1,91 e (mass) moment of inertia
r aHeprua f (1)

(> 1.87,1.88) d Massentrigheitsmoment n,
;14 Trigheitsmoment (7,,)"




1.95 e impact
d Stossm
f chocm
T yJap m

\
’ E

TF

1.96 e direct impact
d gerader Stoss m
f choc m direct
t npamoit ynap m
i ’E] mmv I&

’ &
1.97 ¢ oblique impact
schiefer Stossm
choc m indirect
KOco# ynap m
0 R,

- oo,

1.98 e central impact
d zentyaler Stossm
f choc m central
r uelrrpam.usm leP m
pogex” £ 8 bogvy- ]
I

|
e elastic impact

d elastischer Stoss m

f choc m élastique

I 26COMOTHO ynpyruft

ymap m
AERNR

H M iv;
2/ é/; /!}A i/ZW//;

8 Y

1.100 e semielastic impact
d wirklicher Stoss m
f choc m inélastique
1 -He BNIOMNHE yupyInft
ynoap
iﬁgﬂiﬂlv FREPH

1.101 e coefficient of :estinmon
d Stoss zahtm
f coefficient m de restitu-
tion
r KOXPPHIDECHT MBOCCTa-
HORMEHHS
vi
Ty,
(- 1.100)
3 EX- 4

1102 e p‘rincip!e of the conserva-

tion of linear momentum
d Impulserhaltungssatz m

f principe m de la conserva-

tion de la quantité du
mouvement

r 33KOH M COXPAHEHHA KO-
MHUECTBA ABIOKOHHA

Emivi= consf .
) SRFHER

1.103 2 moment of momentum

d Impulsmoment n, Drehim-

pulsm, Drali m

f moment m des quantités
de mouvement

T MOMEHT I KONHYECTBA

HBROKEHUS
HRE

1.104 ¢ oscillatory motion, oscilla-

tion

-4 Schwingung .

{f mouvement m oscillatoire,
oscillations fpl

r xoneSareanHoe ABHXCHNE
n, KoneGauna npl
e kigah, Wsh, iR W

1.105 ¢ oscillating system

d Schwingungssystem n

f systéme m oscillatolre

1 xomeGarcinsHan cucTenma f
(> 1.104)
w5 (W3, Ema }iéﬁ

1.106 ¢ vibration

d Vibration f; mechanische
Schwingung(en) f (p)

f vibration {

t nuﬁpamm f

1.107 ¢ harmonic vibration

d harmonische Schwin-
gung(en) f (D)

oscillations £pl harmonigues
rapMoHHYeCKHE KonebaHMsa

- .

npl
WwiRiash, WK

x =xy -COSw

Fauvas

1.108 ¢ amplitude (x5)
d Amplitude f (x,)
f amplitude f d’oscillations (xp)



