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erhalten wir bei sweise nach Gl.(81, ) einen Schwenkwinkel von 

Nach diesen Zwischenbemerkungen über die Grösseno des Schwenk· 
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Analog wird die ativbeschleunigung nach .(85) aus „(86) be-

rechnet. Die absolute eunigung setzt sich wieder aus der Füh-

rungs-, 
zusammen. 
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die in Tabelle zusammengestellten Beschleunigungen. e Tabellen 
enthalten sämtli bei n untersuchten auftretenden 

schleunigungen. dieser Glieder sind von untergeordneter 

deut i je eh von ZU u 
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Bild 1. Azimutwinkel und Hauptachsen des Blattes. 



Bild 2. Bezeichnung der Ortsvektoren. (gezeichnet für einen rech~ts 

zentrischem Schlaggelenk) 
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Bild 4. Bezeichnung der Winkel und Geschwindigkeiten am 
Blattelement. 
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Bild 6. Bezeichnungen bei exzentrischem 
Schwenkgelenk. (gezeichnet für 
einen rechts drehenden Rotor) 
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