
Theoriea per :
Starrkorper konnen sich nicht verformen. Was heisst
das genau mathematisch?

Das heisst fur jede drei Punkte im selben
Starrkorper, konnen sich die Lange und Winkel
ihrer Verbindungsvektoren nicht andern.
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Wenn sich die Lange der Verbindungsvektoren nicht
andern darf, konnen wir ja draus schliessen,
das folgende Zustande nicht erlaubt sind, da sie
die Verbindungsvektoren "langziehen" oder "zusammen-
drucken" wurden.
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Wir konnen also daraus schliessen
,

das wenn wir die Geschwindigkeitsvektoren zweien
Punkte auf ihren Verbindungsvektor projezieren , sie gleich
sein mussen.

Dies nennt sich der

Satz der projezierten Geschwindigkeiten
"projeziert"
or

=V. AB =V

Erinnerung Skalarprodukt :
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Starr korper bewegung :

Mit der Annahme eines starren Korpers konnen wir&

nun verschiedene Bewegungszustande charakterisieren :

2D-Bewegungen: B
- Translation

· Alle Punkte haben den selben B
Geschwindigkeitsvekton

&· Zwei verschiedene Punkte haben
&·identische Geschw.-Vektoren=Translation
B(In 3D brauchtman drei ! )

· Der Korper haltet stets die
selbe Orientierung .

- Ebene Rotation

· Punkte im selben Korper haben
verschiedene Geschwindigkeiten *· Hat immer einenPunkt mit
V =0 ,

dieSenankt heisst Momentanzentrum
Rollen :

· Das Momentanzentrum(MZ)
muss nicht im Korper liegen

-

eine Winkelgeschwindigkeit~· Das Mz hat auch immer "



3D-Bewegungen:
- 3D-Rotation

· In 3D wird das Mzzu
einer DrehachseM ·I X· Alle Punkte aufM haben
V = 0

A· Sonst analog zu ID-rotation,

↑In- Schraubung

Geschwndigkeit ~-w·AnDa-w

u

· Richtung vonM bleibt Konstant

· Wie 3D-Rotation aber dieGeschw.
aller Punkte werden mit Yu summert.

* A

- Kreiselung 1

·M wird zu Gumbenennt ↳· Ein Korper hat mehrere,
uberlagerte G .

O· nur ein Punkt Phat=
er ist der Schnittpunkt aller
Drehachsen.



MomentanerBewegungzustand :

Ein momentaner Bewegungszustand ist wie
ein Foto eines allgemeinen Bewegungszustands .

Das heisst
,
man beachtet nur die Geschwindigkeit im

jetzigen Moment . Uns interessiert nicht , was vorhin war
und was noch Passiert.

In 2D ,
lassen sich alle Bewegungszustande

als eineMomentane Rotation darstellen. DieTranslation
ware dann ein Spezialfall , in dem das MZ sich unendlich
weit vom Korper befindet.

Rotation-> Translation
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Im 3D lassen sich alle Bewegungszustande
als eine momentane Schraubung mit den Invarianten
darstellen.

Fur eine Translation gilt = 0 und fur eine Rotation
gilt v = Q . Eine Kreiselung ist eine momentane Rotation-w

wwmit w = 21+We +Ezt .... W-1-21-3... sind dann die- -

einzelnen Rotationsgeschwindigkeiten.


