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bounce  BO
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rebounce  BO
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COH CO
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CHAR CR
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CRIT  CR
2 kritisch (critical) 
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ROLL  RO
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RW  R
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STAT  ST
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TR  TR Kurvenbahnradius (turning radius) 

TT  TT Gesamttraktor (total tractor) 
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Die Variablen und Symbole der Systemtheorie lassen sich nur in Verbindung mit den 
verwendeten Indizes richtig verwenden. 

 

Konstanten  Benennung Wert 
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m9.81 
s
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