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Bewegungsgleichungen mit algebraischen
Bindungsgleichungen

SchlieBbedingung
c=c(y®t)=0, c € Rc

Die verallgemeinerten Koordinaten y® sind nicht unabhéngig voneinander und das System
hat f = f° — n, Freiheitsgrade.

Die virtuellen Verrickungen sind ebenfalls nicht unabhangig voneinander:

dc
_ Csub — efvb 1) . sub —
SC—ayb 8y? = C(yP,t)-8y> =0

Bewegungsgleichungen

d’Alembert'sche Prinzip

p
Z[Sri'(miai—fie)+551'(li'ai+‘T)i'li'0)i—lie)]:0

i=1
Mit den virtuellen Verriickungen und der Kinematik des aufgespannten Baums

8r; = J%(y°,t) - 6y® und  &s; = JRi(y" t) - 8y®

a; =)%(y%t) - y° +aP(yPyP ) und o =JRi(yPt) - ¥° + @y, ¥, 0)

folgt
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v kinematisch zulassigen 8yP
bzw.

Sy - (MP-y* + kP —qP) =0, voy*:C-8yP=0
Mit Satz 2.2 und den Lagrange Multiplikatoren A € R"¢ ergibt sich

8yb'(Mb'yb+kb—qb—CT')L)=O, VSyb

Mit Satz 2.1 lauten dann die Bewegungsgleichungen fur MKS mit Schleifenstruktur

Mb(yb,t) yb + kb(yb,yb,t) _ CT(yb,t) A= qb(yb,yb’t)



