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Diskretisierung der Kinematik

Position, Geschwindigkeit und Beschleunigung eines Punktes P in diskretisierter Form
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Verdrehung, Winkelgeschwindigkeit und Winkelbeschleunigung eines am Punkt P fixierten
Koordinatensystems
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Lage, Geschwindigkeit und Beschleunigung jedes einzelnen Punkts eines freien elasti-
schen Koérpers kann eindeutig mit folgenden Variablen beschrieben werden:
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