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Kinematik eines Referenzsystems in 

Minimalkoordinaten 
 

Zur Bestimmung der Bewegungsgleichungen in Minimal-

koordinaten des dargestellten  Flexiblen Mehrkörpersystems ist 

die Kinematik des Referenzsystems KR2
 zu bestimmen. Wie in 

A7 erfahren hier die Körper des MKS nur in Längsrichtung 

elastische Deformationen. Die Beschreibung des MKS erfolgt 

durch die verallgemeinerten Koordinaten  
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a) Geben Sie die Transformationsmatrizen an: 

 

𝐒IR1
=

[
 
 
 
 
 
 
 
 

]
 
 
 
 
 
 
 
 

 , 𝐒R1R2
=

[
 
 
 
 
 
 
 
 

]
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

𝐒IR2
=

[
 
 
 
 
 
 
 
 

]
 
 
 
 
 
 
 
 

  

  



Institut für Technische und Num. Mechanik Flexible Mehrkörpersysteme 
Prof. Dr.-Ing. Prof. E.h. P. Eberhard apl. Prof. Dr.-Ing. J. Fehr   SS 25 A 10.2 

 

 

b) Geben Sie den Ortsvektor des Punkts P im Inertialsystem KI und im körperbezogenen 

Referenzsystem  KR2
 an. 
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c) Wie lautet die Beschleunigung des Punkts P in KI und KR2
? 
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d) Geben Sie die absolute Winkelgeschwindigkeit und Winkelbeschleunigung des 

Koordinatensystems KR2
 an. 

 

𝛚R2

R2 =

[
 
 
 
 
 
 
 
 

]
 
 
 
 
 
 
 
 

  

  

𝐉TR2
 

𝛃TR2
 



Institut für Technische und Num. Mechanik Flexible Mehrkörpersysteme 
Prof. Dr.-Ing. Prof. E.h. P. Eberhard apl. Prof. Dr.-Ing. J. Fehr   SS 25 A 10.4 

 

 

 

 𝛂IP
R2 =

[
 
 
 
 
 
 
 
 

]
 
 
 
 
 
 
 
 

∙

[
 
 
 
 
 
 
α̈
β̈

q̈1
1

q̈2
1

q̈1
2

q̈2
2]
 
 
 
 
 
 

+

[
 
 
 
 
 
 
 
 

]
 
 
 
 
 
 
 
 

  

 

 

 

 

 

e) Wie lautet die Beziehung 𝐳IIIR2
= 𝐉R2

∙ 𝐲̈ + 𝛃R2
? 
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