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AUISOFUWNS (relative velocity)

0o

HWIﬁSUFﬂSlﬂaauI’WUE)\)UUOE)TEJ\)DOEJUUUUOE)TEJ\)E)HOUHU\)I’WlﬂaE)Uﬂ ADULSD
HUUSEUUE)\)OOTOC] ﬂE)EJUUUUOE)TEJ\)OULlSﬂlﬂEJUﬂUOOﬂ\)ﬂIﬁU\)C] d=tduwasou I
St HDWDHDWUlSZ)EfUUSEUUE)\)UUOE)TEJ\)E)UﬂE—fE)\)ﬂUﬂDWUlSDHUWﬂSUE)\)DOTOC]
UUlﬂEJUﬂUUUOE)TEJ\)E)UﬂaE)\)UULE)\)



©

N A1SI1ASIEKADIULS)

inSavijo/gunsali

QuasUarglkau o

AS:a1u a4 KSouunadunlkeywoaus:uied
[Jussnansauula

ovgU (vunamvludszuiau 10 cm)

N N N N

vuaau

onfﬂsosﬁ\)ﬂaTﬂmuﬁumauﬁTdSaumuaﬁ A
AudEUMIALISIIBLIFUTDVANDgUUBUdRlEY input Mudas V = Rw
wWoszanblauonV L R ua:V L w
3. AKUQUIOS1IEDUADUISOA KUY w
lBU 1 KU2gAIUED : 10 KUDYADULSD Ada81v J1atuns=a1y 1 cm aauula
ADWIED 30 cm/ s...09A3ssHv davluduaunuuiasiadulasvsivaaln Vv
4. AoaumMsANUIEITUWNS Vg =Va+Vp/a
LasAIKuQUUIQUAsAANIYANSIULAIUNSIUA R

Vs V4 Vpa

via (M) | X | v [ X | idevoniludsinaunnices
Arno 0) | v | v | v AonnuINlUAU 2 A s1tauisarniAla

N =

5. mﬁuooolsuoumsmosmhaaumwu153 (velocity polygon) Ao 30 O, eu A
ToRKOvIuAS: muToaJmSThaaﬂ\)ﬂamﬂs QUELKEEUFQ

6. MADAINDSANMUIEIUDVEUGTEY input AFuUdeUldtudo 2. anuAAMOA
AKuUQLlazAUEIDMUUIaS TEUTUTD 3. (msa\)hmagﬂn\)huo) 29nMNYQ O,
lagwosennsigazidgaludo 4 Usznau d1KsUAUIEIBUNNSIUAANINADQ
uumau?momﬂﬂusrruua\)mwu153 aoooua\)uualaumawuo Wusy
aukasuta (closed polygon)



