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Schneidenstößel, gekröpfter 149
Schrägstirnrad 153
Schraubenbewegung 470
Schraubgelenk 111
Schubbindung 176
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545
Schubgelenkbindung 178

Schubglied 176, 275, 297, 383
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– gekröpftes 119
– singuläre Konfigurationen 122
Schwerpunktsystem 417, 439
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303
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Seilpolygonverfahren 362
Separation der Koordinaten 328
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Singulärwertzerlegung 84, 88, 91, 357
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Skalarfunktion 41
Skalargleichung 121, 145, 328
Skalarprodukt 39, 69
Skalierung 60
Skalierungsverfahren 60
Spaltenoperation 335
Spaltenvektor 39, 74
Spline-Funktion 562
– kubische 150
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Stabilitätsanalyse 522
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Standardbindung 170
Standwechsel 130
Starre-Körper-Annahme 98
Starre-Körper-System, räumliches 394
Steifigkeitskoeffizient 525
Steiner’scher Satz 310, 421, 426
Stoßdynamik 524
Stößel 149
Struktur 112
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– von Kräften und Momenten 433
– von starren Körpern 321
Systembeschleunigung 212
Systemfreiheitsgrade 112, 217, 274, 282
– Bestimmung 334
Systemkoordinaten 356

T
Tangentenvektor 511
Taylor’scher Satz 158
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Taylor-Reihe 174
Torsionsdämpfer 261
Torsionsfeder 260, 261, 438
Torsionsfeder-Dämpfer-Aktor-Element 437
Trägheit 13
Trägheitskopplung 202, 315, 419, 440, 525
Trägheitskraft 195, 199, 200, 221, 279, 308,

317, 458
– Gibbs-Appell-Gleichung 290
– verallgemeinerte 313, 416
– virtuelle Arbeit 282
Trägheitskraftvektor 442
Trägheitsmatrix 308
– verallgemeinerte 214
Trägheitsmoment 195, 221, 268, 288, 304,

377, 418, 423, 539
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– verallgemeinertes 313
Trägheitsprodukt 418, 423
Trägheitstensor 418, 422, 426
Transformationsmatrix 75, 232, 337, 395,
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– Orthogonalität 398
Translationsbewegung 4, 318
Translationskoordinaten, kartesische 375
Trapezverfahren 362, 369, 371

V
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– Basis 46
Vektor 25, 38
– der Gelenkbeschleunigungen 466
– der Lagrange-Multiplikatoren 210, 339
– der verallgemeinerten Koordinaten 417
– der Winkelgeschwindigkeit 102
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– linear abhängiger 44
– linear unabhängiger 45
– linienflüchtiger 266, 431
– orthogonaler 40, 68
– orthonormaler 69
– unabhängige 62

Vektorfunktion 41
Vektorgleichung 145
Vektorprodukt 48, 95
Verbindungsbedingung 208
Verfahren
– der numerischen Integration 369
– der unbestimmten Koeffizienten 369
– der wiederholten Integration 362
– rekursives 462
Verrückung, virtuelle 231, 281
Verschiebung
– allgemeine 394
– differenzielle 234
– virtuelle 215
Verzahnung 152
Viergelenkgetriebe 8, 164, 168, 223, 237, 251,

257, 277
Viergelenkmechanismus 187
Vorsteuerung 383
Vorsteuerungsregel 385
Vorwärtselimination 57, 197

W
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Watt-Gestänge 131
Wechselwirkungskraft 269
Winkelbeschleunigung 104, 107, 128, 133,

211, 284, 457, 463
Winkelgeschwindigkeit 102, 104, 116, 133,

162, 284, 457, 496, 540
– relative 410
Winkelgeschwindigkeitsvektor 393, 407,

412, 413, 415, 441
Würfel, homogener 421, 426

Z
Zahnrad 7, 152
Zahnstangentrieb 153, 154
Zeilenumformung, elementare 57
Zeilenvektor 41
Zentrifugalkraft 313, 316, 428, 479
Zusammenhangsbedingung 281
Zustandsgleichung 359
Zustandsraumdarstellung 358
Zustandsraumformulierung 360, 516
Zustandsraumgleichung 360, 364, 374
Zustandsvektor 359, 363, 517
– Taylor-Entwicklung 363
Zwangsbedingung 4, 50
– kinematische 98
Zwangskraft, 13, 14
– verallgemeinerte 16
Zweikörpersystem 215, 243, 350
Zylindergelenk 6, 110, 450, 463




