Korper K, mit Gelenk G, ist verbunden mit K.

Korper K, mit Gelenk G, ist verbunden mit K,.

Vektor °r, ,: von K, nach G,

K, besitzt Koordinatensystem K, (gegeniiber K, verdreht) ' T
"r,.: Vektor von G, nach G,

°r,»- Vektor von G, zum Punkt A von Kérper K,

r,.,, ’r,,: translatorische Relativverlagerungen in G, und G,
"T, #T: rotatorische Relativverlagerungen in G, und G,

K, und K, sind nicht gegeneinander verdreht

Frage: Geometrische Veranderung von Ain K,?
Gesucht ist

0 0 01 1 01 11’ 1

r.2,0 = r1,0 + T * r.1’,1 + T * T * r2,1‘

0 0 01 11" 2 01 11" 22’ 2
Moo= Toot T T T, + T* T* T*"r,,

Gelenk 2

Gelenk 1

K = Koordinatensystem

Yo
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