70 2 Kinematische Grundlagen

Berechnung der Geschwindigkeit und der Beschleunigung wesentlich, siehe z.B.
(2.5) und (2.12). Bei vielen technischen Problemen ist es jedoch zweckmaiBig, ne-
ben dem raumfesten Koordinatensystem noch ein bewegtes Koordinatensystem
zu verwenden. Die Bewegung des Koordinatensystems kann entweder als Soll-
Bewegung vorgegeben sein, oder sie wird als eine partikulidre Lésung aus den Be-
wegungsgleichungen direkt gewonnen. In der Umgebung der Soll-Bewegung bzw.
einer partikuldren, periodischen Losung kann dann hiufig eine Linearisierung der

Bewegung durchgefiihrt werden.

24.1 Bewegtes Koordinatensystem

Neben dem raumfesten Inertialsystem {Os; e1¢} wird nun ein bewegtes Referenz-
system {Og;era }, & = 1(1)3, eingefiihrt. Die Bewegung des Koordinatensystems
R wird beziiglich des Koordinatensystems I durch den 3 x 1-Vektor rg (¢) und den
3 x 3-Drehtensor Sg(t) beschrieben. Dabei gilt fiir die Basisvektoren das Transfor-

mationsgesetz
era =SR(t)'eRa(t), o= 1(1)3, (2248)

das in entsprechender Weise auch fiir die Koordinaten von Vektoren und Tensoren
gilt. Fiir die Koordinaten eines Vektors @ bzw. eines Tensors A erhilt man den

Zusammenhang
/a=Sg-ra, |A=Sg-pA-SE. (2.249)

Falls erforderlich, wird das Koordinatensystem durch den linken unteren Index
angezeigt. _

Fiir die aktuelle Konfiguration eines starren Kérpers K erhilt man somit nach
Bild 2.19

(p.1) = 1ra(t) +Sk(t) [erag (1) + Sxx(r) - ), (2250

oder vollstindig im Inertialsystem I angeschrieben,
7(p,t) =rr(t) +ref(t) +Se(r) - Srx (1) - p. (2.251)
Durch Vergleich mit (2.78) folgt also fiir die absolute Lage des starren Korpers,




