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MKS mit verallgemeinerten Geschwindigkeiten

Die verallgemeinerten Geschwindigkeiten z legen die Ableitung der verallgemeinerten Ko-
ordinaten y eindeutig fest.

Kinematik — Dgl.
y=v(tyz),y€Rf

Beschreibung der Kinematik
Vi = ]%1 ) y + ‘_’i = Vi(t'YJ Z)

w; = lPTh 'y+ (T)i = “)i(tJy'z)
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A= =5, L5, VG =Lyi-z+ai(ty, z)
_ d(x)i _ 0(1)1_ . 6(1)1_ . ami _ e —

o= =5 tto vt =Lgi'z+a;(ty, z)

Virtuelle Verriickungen
8'v; = % 8’z = Lyy(ty,z) - 8'z

8 w; = % -8’z = Lgi(ty, z) - 8'z

Jourdainsche Prinzip

§'zTYE [LT - (miLyy 24+ ma; — £8) + Ly - (I "Ly 2z + - o + & - I - w; — If)| = 0, v&'z

Mit Satz 2.1 ergibt sich

Kinetik — Dgl.

M(ty,z)-z+ k(ty,z) = q(ty, z)
M € R8*8: Massenmatrix,

k € R8: Vektor der verallg. Kreisel-, Zentrifugal- und Corioliskrafte
q € R&: Vektor der verallg. Krafte

Kinematik- und Kinetikdifferentialgleichung bilden zusammen die Zustandsgleichung der
Bewegung. Die Anfangsbedingungen y(t,, z(t,)) sind beliebig.



