Letztes mal:

Satz: im Schwerpunkts- u
“Eulerschen Gleichungen"
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nd Hauptachsensystem wird Bewegung es starren Kérpers durch die
beschrieben
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Komponenten von ¢t | undM; sind bezogen auf das korperfeste Hauptachsensystem.

Vor allem fiir das Drehmoment kann das unhandlich sein. Wir betrachten deshalb

zundchst den freien Kreiisel, d.h. €3}

Satz: (1) Fiir einen unsy
nur bei Drehung um eine
das grofte oder kleinste

Beweis von (1):
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mmetrischen freien Kreisel ist eine konstante Winkelgeschwindigkeit
der Haupttrdgheitsachsen moglich. (2) Dabei ist nur die Drehung um
Haupttrdgheitsmoment stabil.
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Aber: Fiir unsymmetrisch
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Kreisel gilt fiir alle Differenzen:
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Beweis von (2): W sei  fest vorgegeben, und betrachte eine kleine Storung in 2,3-
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Wir betrachten in den Eulerschen Gleichungen (32.1) die Terme
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Fallunterscheidung:
(a) I1 ist groBtes oder kleinstes Moment:
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Beispiel fiir unsymmetrischen Kreisel: K535
Saturn-Mond Hyperion, mit Halbachsen von etwa 190 km, 145 km, 114 km, ist sehr unsymmetrisch.
Folglich erzeugen die Euler-Gleichungen sehr komplizierte (chaotische) Dynamik:

Konkret: eine (hypothetische Messung der momentanen rdumlichen Orientierung auf 10 Stellen

genau
durch Voyager I im November 1980 wdre nicht ausreichend gewesen, um die Groborientierung der

Achse beim Vorbeiflug von Voyager II im August 1981 vorherzusagen...

Krdftefreier symmetrischer Kreisel
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Momentane Drehachse

bewegt sich im KS auf

mit Offnungswinkel:
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Betrag der Winkelgeschw.
ist konstant:

prdzediert im KS um Figurenachse

f dem "Polkegel",
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Aber wie sieht diese Be
Hierzu bendtigen wir die
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Interpretation der Eule

Winkel zwische

Drehung der Figurenachse um

wegung im Inertialsystem IS aus? K3
e Euler-Winkel!
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Wahle Drehimpulsvektor in z-Richtung:
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Komponenten von LinKs:
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Visualisierung im
raumfesten IS:
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Ergebnisse fiir Euler-Winkel fiir freien, symmetrischen Kreisel:

€y wmd 2-Achse
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Winkel zwischen Figurenachse

Drehung der Figurenachse um

Drehung des Kérpers (also von KS) um pfaw&«o-o&se es.
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Schwerer symme‘rr'iscH\er Kreisel

(M #o Wegen Scleserbndt)

Wihle Un’rersﬂ.i‘rzungspLLnkT auf Figurenachse.

Da Drehmoment in Euler-

Gleichung auf KS bezogen wurden

muss, ist es einfacher, direkt bei Lagrange-6Gl. 2. zu beginnen .
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