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Impuls- und Drallsatz

Mehrkorpersystem mit p starren Korpern K; miti = 1(1)p.
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Axiome der Mechanik

Impulssatz: m;a; = f + f
Drallsatz: o+ @ o= +17
i=1(p
dzl‘i

a; = —- ... Absolutbeschleunigung des Schwerpunkts

dt2

w; ... absolute Winkelgeschwindigkeit mit
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o = %... absolute Winkelbeschleunigung



