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Polarkoordinaten
x(t) = r(t) cos(p(t)) und y(t) = r(t)sin(e(t))
Kugelkoordinaten
z(t) = r(t)sin(0(t)) cos(p(t), y(t) = r(t)sin(0(t))sin(p(t)), z(t) = r(t)cos(6(t))

Resultierende Kraft in einem zentralen Kriftesystem
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Impulserhaltung einer Punktmasse
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Impulserhaltung fiir Kérper mit verdnderlicher Masse
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Drehimpulserhaltung
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Massentriagheitsmoment
Verschiebung in einen allgemeinen Aufpunkt A (Satz von Steiner):
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Dissipative Krifte

Korper in Fluid: fpe, = —cWA%fUQev Widerstandsbeiwert ¢y > 0
Haftreibung: fo=npafn Haftreibungskoeffizient pg > 0
Trockene Gleitreibung: fo = pe f sign(z) Gleitreibungskoeffizient o > 0
Rollwiderstand: fr=prfv Rollreibungskoeffizient pg > 0
Viskose Reibung: fr = pvAv viskoser Reibungskoeffizient i, > 0
Seilreibung: fs2 = fs1 exp(pa) Haftreibungskoeffizient g = pg > 0

Elementare Drehmatrizen

cos(¢) —sin(¢) 0
R.s = |sin(¢) cos(¢) O
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Kombinierte Rotation und Translation
i 1
Po = Ropl + do

Homogene Transformation
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H} = {%0 ‘H mit R§ € SO(3)

Schiefsymmetrische Matrix S zur Berechnung der Drehwinkelgeschwindigkeit
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Manipulator Jacobi-Matrix
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Translatorischer Anteil
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Rotatorischer Anteil

Symbolische Darstellung von Gelenken

Translation Rotation
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Kinetische Energie
Translatorischer Anteil

Rotatorischer Anteil

Tragheitsmatrix

/(ri—i—ri)dm —/rxrydm —/rmrzdm

y V v

I, = —/rxrydm /(ri+r§)dm —/ryrzdm
y v v

_/Tarrzdm —/’I"yT‘de /(Ti—{—?“i)dm
B v v %

Tragheitsmatrix im Inertialsystem

I, = R} (RY) '

Potentielle Energie zufolge Gravitation
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Euler-Lagrange Gleichungen
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Vektor der generalisierten Kréfte
for = (3))'F wnd £, = ((Ju)9)

Bewegungsgleichungen in Matrixschreibweise

M(q)d + C(q, 4)q + g(q) = £;”

Massenmatrix

Coriolis-Matrix

cijr(q) =
Vektor der Potentialkrafte

g(a) = [g1(a) g2(q) ... gal@)] mit g(q) =




Einige trigonometrische Beziehungen

sin(0) = 0 cos(0) = 1 tan(0)
() = P () = ()
n(5) =3 os(f) =% ton(5)
n(f) =% () =% tan ()
n(3)=3 os(3) =3 tan(3)
() ALY () D, ()
in5) - () -0 ()

sin(x + y) = sin(z) cos(y) £ cos(x) sin(y)
cos(z £ y) = cos(x) cos(y) F sin(z) sin(y)

sin(z)” + cos(x)? = 1
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