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Nichtholonome Bindungen

Untersuchen Sie unter Verwendung der Lie-Klammern, ob fir die folgenden Systeme die

kinematischen Bindungen nichtholonom sind. S
y g
a.) Rollendes Rad auf Ebene.
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Es ergeben sich die Lie-Klammern

g3 =g gl = ) gg = [g2,82] = , 85 =1[81,8:1=

Somit lautet eine neue Richtung g; =
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Fur A, ergeben sich die Lie-Klammern

g3 = [g1,83] = , 8h=lgs g5l = , g5 =Ilgsgs]l=




"’ Institut fir Technische und Num. Mechanik Flexible Mehrkorpersysteme
¢ Prof. Dr.-Ing. Prof. E.h. P. Eberhard apl. Prof. Dr.-Ing. J. Fehr SS 25 A1l12.2

Es ergibt sich die neue Richtung g, =

( A
cosP1 1o
sing | o

A, = span{gy, 8,83, 84} = § o |I'|1]’ ’ q
Y110

\ )

Somit sind beide kinematischen Bedingungen

b.) Kinematisches Fahrzeugmodell.

_ A
f=4, y=XsYs0 ) y
Z=(v,w)
Ys
. v
y =Gz = ool
L Y J L Y )
81 82
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Es ergeben sich die Lie-Klammern

g3 =I[g1, 8] = »gg = [g2,82] = ,83 = [81,82] =
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Somit lautet eine neue Richtung g; =

A, = span{g;, 8,83} = 1 ) , q

Fur A; ergeben sich die Lie-Klammern

g3 = [g1,83] = .85 =gz 83] = 85 = [gs,83] =

Es ergibt sich die neue Richtung g, =

A, = span{g,, 82, 83,84} = 1 ) ) , ’

Somit sind beide kinematischen Bedingungen
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c.) Karren mit zwei Achsen.

F:31 y= (XpJYp:(p)

z=(v)
v
/
y=Gz=gz= "V
=0
( I
A, = span{g} [ .
\ U

Es ergibt sich die Lie-Klammer

g2 =[g1,.81] = )

Somit ergibt sich neue Richtung und die Bindung ist




