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Vektoren werden durch Fettschrift gekennzeichnet: 
v = Geschwindigkeitsvektor; v = skalare Größe der Geschwindigkeit. 

c=⋅ba   „inneres“ oder „Skalarprodukt“ der Vektoren a und b; das Er-
gebnis ist der Skalar c. 

cba =×   „äußeres“ oder „Vektorprodukt“ der Vektoren a und b; das Er-
gebnis ist ein Vektor c, der senkrecht auf a und b steht. 
 

 
A  mm²  Fläche 
A    Radaufstandspunkt 
a  mm/s²  Beschleunigung 

qa  mm/s²  Querbeschleunigung 

b  mm  Spurweite 
c  N/mm  Federrate 

Fc  N/mm  Tragfederrate 

FAc  N/mm  effektive Federrate am Radaufstandspunkt 

Sc  N/mm  Stabilisatorrate je Rad 

Ac  N/mm  Ausgleichsfederrate je Rad 

ϕc  Nmm/rad Drehfederrate zum Winkel ϕ  

D    Dämpfungsmaß 

D    Schnittpunkt Spreizachse/Fahrbahnebene 

D    Drehpunkt 

d    Spreizachse; Drehachse 
E  N/mm²  Elastizitätsmodul 
e    Einheitsvektor 
e  mm  Randfaserabstand eines Profilquerschnitts 
F    Freiheitsgrad eines Mechanismus 

F  N  Kraft 

FF  N  Federkraft 
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FAF  N  Federkraft reduziert auf den Radaufstandspunkt 
f    Freiheitsgrad eines Gelenks 
f  mm  Federweg an einem Federelement 

Rf    Rollwiderstandsbeiwert 
G  N  Fahrzeuggewicht 

G  N/mm²  Gleitmodul (Schubmodul) 
g    Zahl der Gelenke eines Mechanismus 
g  mm/s²  Erdbeschleunigung 

H    Hilfspunkt auf der Radachse 

H    Lenkrad; Lenkspindel 

h  mm  Schwerpunktshöhe 

h  mm  Steigung der Momentanschraube 

RZh  mm  Höhe des Rollzentrums über der Fahrbahn 
I  mm4  Flächenträgheitsmoment 
i    Über- oder Untersetzungsverhältnis 

Di    Dämpferübersetzung 

Fi    Federübersetzung 

Hi    Lenkgetriebeübersetzung 

Li    Lenkgestängeübersetzung 
i  mm  Trägheitsradius 
K    Radträger 
k    Zahl der Radträger einer Radaufhängung 

Dk  Ns/mm  Dämpferkonstante 

L    Längspol (Pol in der Fahrzeug-Seitenansicht) 

L    Lenkgetriebe 

L  mm²kg/s Drall, Drehimpuls 

l    Zahl der Lenker einer Radaufhängung 

l  mm  Radstand 

l  mm  Länge 

M    Radmittelpunkt 

M  Nmm  Moment 

BM  Nmm  Biegemoment 

DM  Nmm  Drehmoment 
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HM  Nmm  Drehmoment am Lenkrad 

RBM  Nmm  Reifen-Bohrmoment 

RSM  Nmm  Reifen-Rückstellmoment aus dem Schräglauf 

m    Momentanachse 

pm    Momentanachse bei Parallelfederung 

wm    Momentanachse bei Wankbewegung 
m  kg  Masse 
n    Normalvektor 

n    Polytropenexponent 
n  mm  geometrische Nachlaufstrecke 

Rn  mm  Reifennachlauf 

τn  mm  Nachlaufversatz 

P    Pol, Momentanpol 

p  bar  Gasdruck 

p  mm  Polabstand 

p  mm  Radlasthebelarm 

p′  mm  Hebelarm der Gewichtsrückstellung 

Q    Querpol (Pol in der Fahrzeug-Querschnittsebene) 

q  mm  Querpolabstand  

R  mm  Reifenradius 

FR  mm  Fertigungsradius des Reifens 

StR  mm  statischer Reifenradius 

wR  mm  wirksamer oder „Abrollradius“ des Reifens 

RZ    Rollzentrum 

r    Rollachse des Fahrzeugs 

r    Zahl der freien Eigenrotationen von Lenkern 
   in einem Mechanismus 

r  mm  Hebelarm, Radius 

Sr  mm  Lenkrollradius 

σr  mm  Spreizungsversatz („Störkrafthebelarm“) 

Tr  mm  Triebkrafthebelarm (wirksamer Hebelarm der  
   Antriebskraft bei Gelenkwellenantrieb) 
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SPS ,    Schwerpunkt 

FS    Federschwerpunkt 
s    Momentanschraubenachse 

s  mm  Radhub 

T    Schubmittelpunkt 

s,TT    Stoßmittelpunkt 

T    Trägheitspol 

T  s  Schwingungsdauer 

t  mm/s  Vorschubgeschwindigkeit (Momentanschraubung) 

t  s  Zeit 

U  J  Energie 

u  mm/s  Umfangsgeschwindigkeit 

v  mm/s  Geschwindigkeit 

Mv  mm/s  Geschwindigkeit des Radmittelpunktes 
∗v  mm/s  (fiktive) Geschwindigkeit bei als „blockiert“ 

   betrachteter radträgerfester Momentenstütze 
∗
Av  mm/s  (fiktive) Geschwindigkeit des Radaufstandspunk- 

   tes bei „blockierter“ Momentenstütze 
∗∗v  mm/s  (fiktive) Geschwindigkeit bei „blockierter“ 

   Momentenstütze und Gelenkwellenantrieb 
∗∗
Av  mm/s  (fiktive) Geschwindigkeit des Radaufstandspunk- 

   tes bei „blockierter“ Momentenstütze und Antrieb 
   durch Gelenkwellen 

W    Mittelstück einer Gelenkwelle 

zyx ,,    Hauptachsen eines Koordinatensystems 

 

Griechische Buchstaben: 
α  rad, Grad Anstellwinkel eines Gummilagers 
α  rad, Grad Beugewinkel eines Wellengelenks 

α  rad, Grad Schräglaufwinkel des Reifens 

β  rad, Grad Schwimmwinkel des Fahrzeugs 

γ  rad, Grad Radsturzwinkel 

δ  rad, Grad Lenkwinkel eines Rades 
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vδ  rad, Grad Vorspurwinkel 

ε  rad, Grad Schrägfederungswinkel 

Aε  rad, Grad Antriebs-Stützwinkel 

Bε  rad, Grad Brems-Stützwinkel 

MBε  rad, Grad Stützwinkel bei Motorbremsung 
∗ε  rad, Grad Stützwinkel bei radträgerfester Momentenstütze 
∗∗ε  rad, Grad Stützwinkel bei Gelenkwellenantrieb 

η    Abstimmung (Schwingungssystem) 

η    Wirkungsgrad 

Θ  mm²kg  Massenträgheitsmoment 

ϑ  rad, Grad Nickwinkel 

κ    Adiabatenexponent 

κ  rad, Grad Anstellwinkel zwischen Fahrzeug-Rollachse und 
   Wank-Momentanachse einer Radaufhängung 
λ    Schlupf 

λ  rad, Grad räumlicher Neigungswinkel der Spreizachse 

μ    Reibwert 

μ  rad, Grad Übertragungswinkel in einem Mechanismus 

Π    Ebene 

Π′    Seitenriss 

Π ′′    Querriss 

Π ′′′    Grundriss 

π    Kreiszahl 

ρ  mm  Krümmungsradius 

ρ  kg/mm³  Dichte 

σ  N/mm²  Normalspannung 

σ  rad, Grad Spreizungswinkel 

τ  rad, Grad Nachlaufwinkel 

τ  N/mm²  Schubspannung 

ϕ  rad, Grad Wankwinkel 

dϕ  rad, Grad Drehwinkel 
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kϕ  rad, Grad kardanischer Winkel 

χ    Antriebs- oder Bremskraftanteil der Vorderachse 

ω  rad/s  Winkelgeschwindigkeit 

0ω  rad/s  Eigenkreisfrequenz 

Kω  rad/s  Winkelgeschwindigkeit des Radträgers 

Rω  rad/s  Winkelgeschwindigkeit des Radkörpers 

γω  rad/s  Sturzwinkelgeschwindigkeit 

δω  rad/s  Lenkwinkelgeschwindigkeit 

Hω  rad/s  Winkelgeschwindigkeit des Lenkrades 

Lω  rad/s  Winkelgeschwindigkeit des Lenkstockhebels 

Indizes: 
a   kurvenaußen 
a   ausgefedertes Rad 
e   eingefedertes Rad 
h   hinten 
i   kurveninnen 
i   ideell 
k   zum Radträger gehörig 
l   links 
m   mittlerer Wert 
n   Normallage 
p   bei Parallelfederung 
r   rechts 
u   ungefedert (Masse) 
v   vorn 
w   bei Wankbewegung   
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