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so kann man {4.12) auch schreiben als
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Eaft man schlieBlich noch die Funktionaimatrizen zur gl
ungsmatrix @ und zur globalen 5p X f-Jacobi-Matrix J de:
mer,
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so geht (4.14) in die Orthogonalititsbeziehung

T

g 7=3 0=0
iiber. Ebenso folgt wegen ZH, -Hy = pE auch
G' 1=F-G=0

Die Orthogonalititsbeziehung kann sowohl in kartesischer
auch in verallgemeinerten Koordinaten (4.17) angeschrieb
onskeifte leisten also - nnabhingig von der Wahl der Koor
Arbeit, was fiir alle mechanischen Systeme gilt.

Das Prinzip der virtuellen Arbeir, hiufig auch das Pri
schiebung genannt, kann man fiir statische Punktsysteme 1
Gleichgewichtsbedingungen der Statik verlangen, dall di



