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ischer Kreisel

%ruwl awnohmen -

Stomuﬂ-‘";(dﬁe =

Eulu’—%l tfcl.wu«szm :

(32.1):

M=o j I, -1, = T O}
({} . t« _ AN
Clsurdu ochse = €3
0 = Iqob, + (I;—'_[p)cd.,_ w3z ()
°o = 184 W, 4 (I’ - 'Ig)u. w3 @
Y =0
o = T3y + {LpeT e = W3 = ok (%




et - ’.%) ©® lKSBL

L:). =2 ‘S..L L_)z IM:').' &_ =
437. = -—&w. ('L)
‘. oa , @ x
((\,(z): W = SLp, = -Ro = (A.MM. Oss. ®
Lg$u . w () = o S»‘u(&‘l:-l !('0) (2
W _
ez O | @l = S e (U + yo) (9
SL

Momentane Drehachse (::;

L5 bewegt sich im KS auf

A
prdzediert im KS um Figurenachse €z

f dem "Polkegel",

4 eol: - Y
mit Offnungswinkel: ¥ s T )
Betrag der Winkelgeschw. (,.)L = d" iy F Uy
ist konstant:
) k50 DTrel = caat! @

Aber wie sieht diese Be
Hierzu bendtigen wir die

Prwscsauﬁsskdluﬁ:

aole Liuie

lio.]’r tw 2-t-Bbene

Interpretation der Eule

©  Winkel zwischen Figurenachse é}

<P Drehung der Figurenachse um

Y

wegung im Inertialsystem IS aus? rauu fest) KS23
e Euler-Winkell
§|d tete vow g&:l-e. K? EMGLQ“-MAJ :
.
2 ac_bq)
S
A¢ Y e
(X% P>
r-Winkel fiir Kreisel:
wed  § - Aohse ®
z - ‘4-6‘»59_ @
(&)

’:t'ﬁunu«a.yﬁse é‘g




Widhle Drehimpulsvektor

Komponenten vonL in KSt
Ky ~ A A A |
ﬁ; ,-L,-e,- cLet'Ca

5340

A ¢
2= LD Oy - 5ine €,
,\‘(54{) a "

e,b = e-,,r_ﬁ:[, i+ €« s.‘u’(,o
Qus B {-ul«r‘.-
s Q) wch (2) Q(Jl'

sqhw\vﬂ nwn ¢ 5

Komponenten vontd in

era‘:u:ssim wmit ¢' °

- |K$$8
nz-Richtung: L. = L €2 = Coh (30)
C=T1.a
L‘ :L é\} 'é\| = LAI"‘Le 4:k"f = ICJI < I 4: A;“\(u‘.;.'é "'?o) Q)
LZ ='L é‘z 'é\f_ = LA‘"‘\-Q w‘l’ s IN}_ = Is m(&* +I"§) ('L)
Ly = Lé-¢; < lene S T, = lewed )
o &) iy ()
¥ = Qe @
— (8-‘) ‘A /K » A
W= ey~ ge v Y = & in dar €y - é\‘-EL&e(Q
G.© Gey
N - f . . - N
by = e, = 45 Ao s'mlf = O A (S?.f + ‘Lh,) (3
. o 5
$: Smo b= 2 i+ g (3

Visualisierung im

|K$$5

raumfesten IS: 'D:dﬁ;we"‘sw
L é o A

Qe essionslongel s c_ﬁi\\ o faxvh oz

\\\ \ \\ 'DM'-B Psﬁwo.m‘a

S Sk
\\ QC (\(:5,,(, G L3 =Tyeu, cood
\ N\

w;; \0.3: fegt; \\\ \\\ a) Gea) s wte Ut
o Ol Gho Taocha &7,

Ergebnisse fiir Euler-V
Winkel zwischen Figur
Drehung der Figurenac

Drehung des Korpers (

Vinkel fiir freien, symmetrischen Kreisel:
Gs.W

enachse é; umd 2 - Aclhse 4 6 = W “)—I (})
€3 G2y o Wils
hse um 2 - Aolse ¢ <15 2 e @)
(385 (60

also von KS) um pfsw&«o-o&se Cs. ¥ s Wl - '-E_?s-) (&)




Schwerer symmeTriscH\er Kreisel
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Wihle Un‘rersﬂ.i‘rzungspLLnkT auf Figurenachse.

Da Drehmoment in Euler-
muss, ist es einfacher, d
(statt von Euler-6l.)

Gleichung auf KS bezogen wurden
rekt bei Lagrange-Gl. 2. zu beginnen
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