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Drehimpuls

Satz:  Der Drehimpuls

werden in den Drehimpul
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(hdngt vom Bezugspunkt ab)

des starren Korpers beziiglich eines beliebigen Punkts kann zerlegt
s des Schwerpunkts bzgl. dieses Punktes und den Relativdrehimpuls:
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Im Folgenden wdhlen win
System) (d.h. IS' bewegt sich mit konstanter Geschwindigkeit bzgl. IS,

so0, dass zum momentanen

Zeitpunkt 1t gilt:

Satz:
Im SP-System IS' gilt:

Beweis:

zum momentanen Zeitpunkt t gilt, aus Sicht von IS":
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ein Inertialsystem IS' in dem der Schwerpunkt momentan ruht (SP! (S8
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Analog fiir kontinuierliche Massenverteilung. l Ks29
Bemerkung: die Herleitung verlduft analog fiir den Drehimpuls relativ zu einem anderen
Inertialsystem, IS"", (um verschoben relativ zum SP), in dem ein anderer korperfester
Punkt (statt des SP) momentan ruht:
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Damit haben wir folgenden Satz bewiesen:
Satz: im Schwerpunkts- und Hauptachsensystem wird Bewegung es starren Karpers durch die
“Eulerschen Gleichungen" beschrieben
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(mit Komponenten von LJJ und V{J— bezogen auf das kérperfeste Hauptachsensystem):




