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Charakterisierung von Lagerungen
(holonome Mehrkorpersysteme)

Freiheitsgrad des freigeschnittenen Mehrkorpersystems
= Zahl der unabhangigen Bewegungsmaoglichkeiten der freien Korper
= Gesamtzahl der verfugbaren Gleichungen
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Summe aller Lagerwertigkeiten

= Zahl der holonomen Bindungen

= Zahl der Bewegungsbeschrankungen
= Zahl der hervorgerufenen Lagerreaktionen
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0
"n= Rg% Zahl der unabhéngigen Lagerwertigkeiten mit @(x) = 0, @: Rf" —» R
= Zahl der berechenbaren Lagerreaktionen

pf=f"—n Freiheitsgrad des holonomen Mehrkorpersystems
f=0 kinematisch bestimmt
f>0 kinematisch unbestimmt

Bpr= n°—n Uberzahlige Lagerreaktionen
r=0 statisch bestimmt
r>0 statisch unbestimmt

Hinweis fur die Praxis (n oft schwierig zu bestimmen):
1) faus Anschauung =n=f"—f r=n —n
2) raus Anschauung =n=n‘ —r, f=f"—n



