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72 2 Kinematische Grundlagen

schleunigung der Relativbewegung

a(t) =rg + (5)R+&)R-5)R) ‘rR#""ZEJR'?"R{"‘fRIF (2.258)
ai(t) = @r + g - Opg + Org. (2.259)

In (2.258) kennzeichnen die ersten beiden Terme die Fiihrungsbeschleunigung, der
dritte Term die Coriolis-Beschleunigung und der vierte Term die Relativbeschleu-

nigung.
Das Referenzsystem R kann auch fest mit dem starren Kérper K verbunden

werden. Dann spricht man von einem korperfesten Koordinatensystem {0, e, }.
In diesem Sonderfall gilt

rRf(t) =0,  Srx(r)=E (2.260)

und (2.251) geht unmittelbar in (2.78) iiber. Dies bedeutet, daB die Bewegung ei-
nes starren Korpers auch als die Bewegung eines kartesischen Koordinatensystems
aufgefaBit werden kann, das fest mit dem starren Kérper verbunden ist. Beschrinkt
man sich von vorne herein auf die Starrkorpermechanik, so ist dies ein beque-
mer Zugang zur Kinematik. Die Beschreibung der Starrkérperbewegung durch
korperfeste Koordinatensysteme erschwert aber die kontinuumsmechanische Be-

trachtungsweise, die in diesem Buch gewihlt ist.

Ist ein Mehrkérpersystem gegeben, so kann fiir jeden Teilkérper K;, i = 1(1)p,
ein anderes Referenzsystem {Ojz;ejra }, @ =1(1)3,j = 1(1)n, gewihlt werden.
Dann gilt

ri(t) =rir(t) +rjgi(t), (2.261)
Sf(f) =SjR(I) 'SjRi(l‘) (2262)

und die Beziehungen (2.256) bis (2.259) sind ebenfalls entsprechend zu verallge-
meinern.

2.4.2 Freie und holonome Systeme

Die holonomen Systeme schlieBen als Sonderfall die freien Systeme mit ein, g =
0, f =6p,x =y, I =E. Die Punktsysteme stellen eine Untergruppe der Mehrkor-
persysteme dar (f = 3p). Deshalb geniigt es an dieser Stelle, nur die holonomen .
Mehrkorpersysteme zu betrachten.

Die Zahl der Freiheitsgrade eines Systems wird durch die Einfiihrung eines




