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Freiheitsgrad

Anzahlunabhängiger Bewegungen dieeinKörper System ausführen kann

Beispiele einzelneKörperohneBindungen

2D Punkt
f 2

Rotation

2D Starrkörper f 3

3DPunkt f 3

3DStarrkörper f 6
yaw

Ein3DStarrkörperkannsich inalldieseRichtungenbewegen
bzw ist dieBewegungeineKombinationvondiesen 6 Richtungen












































































































Bindungen

Bindungen beschränken Systeme in ihrenBewegungen

16 11 Ä Ä
gg

stiehlt insistinnen meinen iii in

16 21

iii slider
Gelenkam Boden

16 3 Einspannung

Gelenke D AnzahlverbundenerStarrkörper 1 2

4
0
1

b 2 1 2 b 2 12 11.2 4 6 3 1 2 4












































































































Wir können nun dieBestimmung desFreiheitsgrades eines Systems
mit mehrerenKörpern mathematisch bestimmen

n SummederFreiheitsgradeallerKörper

Länftfeld b Anzahl linearunabhängiger Bindungsgleichungen
BindungenreduzierendenFreiheitsgraddesSystems
WievieleArtenvon Bewegungenwerdeneingeschränkt

Beispiele

p Yen
ohneGleiten n 3 und6 2 f 3 2 1

n 3 und6 2 f 3 2 1

RollenohneGleiten

D 3 3 6
b 2 2 2 6

7 6 6 0












































































































CLICKER

Was ist derFreiheitsgraddesSystems

CLICKER

Was ist derFreiheitsgraddesSystems












































































































Starrkörperformel

Die Starrkörperformel mussfüralleräumlichen Bewegungenerfülltsein

222222222,11 JA v3 w̅ EBA
Translationskomponent Rotationskomponente

Kinemate

DieKinematebeschreibtdieStarrkörperbewegungkomplett
SieistimmeraufeinenPunktbezogen

Kinemate vonPunktP Sägeblatt

Invariante

InvariantendesStarrkörperssind fürjedenPunktgleich

1 Invariante stärkende

2 Invariante Iz w̅ Iperneuereereered

Durch die Invariantenkönnenwir nun dieBewegungsart bestimmen



Bewegungsarten

11 0 12 0 w̅ 0 TranslationoderStillstand

Translation AlleGeschwindigkeitensindparallelundgleichgross

EEEEE.tn

IFO Iz O w̅ Tp 0 reine Rotation

Rotation EsexistierteineRotationsachseaufderalle
Geschwindigkeitengleichnullsind

EEEEEEeusenherren

Ist 0 Iz 0 Schraubung

Überlagerung einerRotationmiteinerTranslation in RichtungderRotationsachse

µ AllePunkteaufµhabendie
gleiche Geschwindigkeit



AUFGABE

WobefindetsichdieRotationsachse

Kugel

AUFGABE

WobefindetsichdieRotationsachse



CLICKER

WobefindetsichdieRotationsachse


