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1. Die Winkel und Drehwinkel des symmetrischen Kreisels (20)
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Die Euler-Winkel sind gegeben durch:

Körperfestes r-System: (x,y,z) gilt: ~ek =
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Raumfestes q − System: (X,Y,Z) gilt: ~ek =
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 ~eθ =

cos θ cosφ
cos θ sinφ
− sin θ


Die Drehachse ist gegeben durch:

~ω = φ̇~eZ + θ̇~ek + ψ̇~ez

Das Koordinatensystem sei so gewählt, dass der Drehimpuls ~L im raumfesten Koordinatensystem entlang der
z-Achse verlaufe. Im körperfesten Koordinatensystem sei der Trägheitstensor gegeben durch Ir = diag(I⊥, I⊥, I‖).

(a) Zerlege die Drehachse ~ωr entsprechend den Trägheitsmomenten in Komponenten ~ω⊥ und ~ω‖ und gebe diese
explizit als Funktion der Euler-Winkel an und veranschauliche das Ergebnis.

(b) Drücke den Drehimpuls ~Lr = ~L‖ + ~L⊥ und |~Lr| durch die longitudinalen (‖) und transversalen (⊥) Größen
aus und ebenso die kinetische Energie Tr = T‖ + T⊥.

(c) Der Winkel α sei der Winkel zwischen ~Lr und ~ωr, zeige dass gilt:
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(d) Sei β der Winkel zwischen der Figurenachse ~ez und der Drehachse ~ωr. Drücke cosα durch β aus.
(e) Zeige, dass gilt:
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(f) Untersuche den Zusammenhang zwischen α, β und θ.
(g) Betrachte den kräftefreien symmetrischen Kreisel und zeige:

ψ̇ sinβ = φ̇ sinα


