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Kinematik eines Referenzsystems in
Minimalkoordinaten

Zur Bestimmung der Bewegungsgleichungen in Minimal-
koordinaten des dargestellten Flexiblen Mehrkorpersystems ist
die Kinematik des Referenzsystems Kg, zu bestimmen. Wie in
A7 erfahren hier die Korper des MKS nur in Langsrichtung
elastische Deformationen. Die Beschreibung des MKS erfolgt
durch die verallgemeinerten Koordinaten
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a) Geben Sie die Transformationsmatrizen an:
SIR1 = ) SR1R2 =
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b) Geben Sie den Ortsvektor des Punkts P im Inertialsystem K; und im korperbezogenen
Referenzsystem Kg, an.
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c) Wie lautet die Beschleunigung des Punkts P in K; und Kg,?
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d) Geben Sie die absolute Winkelgeschwindigkeit und Winkelbeschleunigung des
Koordinatensystems Ky, an.
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e) Wie lautet die Beziehung Zug, = JR, "V + Br,?
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