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Bild 2.19: Relativbewegung eines starren Kérpers

ausgedriickt in den Gr6Ben der Relativbewegung,

ri(t) =rr(t) +rag (1), ey L1

S)(¢) = Sr(t) - Srx (2). (2.253) | .90
Beachtet man nun weiterhin die inverse Deformation

p =Skk(t)-SE(t) - rre(p,1), (2.254)

so erhélt man durch die materielle Ableitung von (2.250) die absolute Geschwin-
digkeit
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IV(PJ)=E;IrR‘f‘a';SR‘[RrRI‘l‘SRK'P]'}‘SR'[E;RTR_{‘FZSRK'P] 171

=1r;{'+1‘bR'1rR£+IfJEf+(IE)R+15)RK)'IrRP, (2.255){1 A

wobei (*) die Ableitung im Inertialsystem und () die Ableitung im Referenzsy-
stem bedeutet. Damit findet man durch Vergleich mit (2.86) fiir die Gesetze der
Relativbewegung, siehe z.B. auch Magnus und Miiller [22],

vi(r) = k() + @r(t) -Prp(r) +7rx (1), (2.256) | 4
a)j(t) = @g(t) +a)RT(r). (2.257) | *f

Durch eine entsprechende Rechnung erhilt man schlieBlich fiir die absolute Be- T K



