
Institut für Technische und Num. Mechanik Flexible Mehrkörpersysteme 
Prof. Dr.-Ing. Prof. E.h. P. Eberhard apl. Prof. Dr.-Ing. J. Fehr   SS 25 M 7.1 

 

 

 

Impuls- und Drallsatz 
 
Mehrkörpersystem mit p starren Körpern Ki mit i = 1(1)p. 
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 Axiome der Mechanik 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Impulssatz: mi𝐚i = 𝐟i
𝑒 + 𝐟i

𝑟 

Drallsatz:  𝐈i ∙ 𝛂i + 𝛚̃i ∙ 𝐈i ∙ 𝛚i = 𝐈i
𝑒 + 𝐈i

𝑟 

 i = 1(1)p 

𝐚i =
d2𝐫i

dt2
… Absolutbeschleunigung des Schwerpunkts 

 

𝛚i… absolute Winkelgeschwindigkeit mit 

 

𝝎̃i ≔ [
0 −ωi3 ωi2

ωi3 0 −ωi1

−ωi2 ωi1 0
] = 𝐒̇i ∙ 𝐒i

T…„Rösselsprung“ 

 

𝛂i =
d𝛚i

dt
… absolute Winkelbeschleunigung 

 


