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Drehimpuls

Satz:  Der Drehimpuls

werden in den Drehimpul
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(hdngt vom Bezugspunkt ab) SKep
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

so, dass zum momentane

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
sich mit konstanter Geschwindigkeit bzgl. IS,
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Analog fiir kontinuierliche

Bemerkung: die Herleitung verlduft analog fiir den Drehimpuls relativ zu einem anderen
verschoben relativ zum SP), in dem ein anderer korperfester

Inertialsystem, IS"", (um

Massenverteilung.
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Punkt (statt des SP) momentan ruht:

(L . = ' L’ir)
__i/"’s (L—’u’ )IS" ) ZV_ v ("‘ Is"
u
_ LZE T [;:)LS.M - A | W
CL I‘AIS" JM g { —— J
1_‘}-““
Sliwesde Soh:
A —7 -
= JZV-'\ e’s 'Llw\ + H( SJw a‘ ﬁw\)]ww.

(..JIO- UVJN).'O—{' !)

(z30)

| ks2

D rehmorment (Eﬂ'untmmj) “ (_di_l) = 2 .y, ( ';-_V % Fy ¥y T, ox 4"’,)
dt g — Mo
e =e f"/"‘"k
= ; ?y X EY = F.4
Ziel: dﬁesc.li\. i kgr‘;uFedeu f:ss{;cw\. KS awsdruckun :
_ (fes) A (is)
= Z L" C‘
LU:) 3 \‘  o—
= tes o (69
ALH)) LM e e A4
( oLt I1s j oot J J At
s (E£S) a (e .
2 ? "J e\i g F oG oxL
((39) (ZY) - = )Uc S)
. A (€5) H - . L WX L)
(s> cu[@)] s e“ j J I

(2)

(3)

()

&)

©
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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

) und HJ— bezogen auf das kérperfeste Hauptachsensystem):




