Berichtigungen zu R. Schwertassek, O. Wallrapp, Dynamik flexibler Mehrkérpersysteme, Vieweg, 1999
Stand 3. November 2001

Seite 48, letzte Zeile: des Tetraeders mit der Hohe # ist statt des Tetraeders ist
Seite 49, 2. Zeile: Fiir das Flichenelement statt mit der 4. Fiir das Fldchenelement

Seite 74, Absatz vor 2.6, 7. Zeile:
durch einen konstanten Tréagheitstensor statt — durch den Tréagheitstensor

Seite 103, Glg. (3.72): [or" dF, = [or" k, aVy+ [8r" Py dA, statt
X Vo Apo
[or" dF, = [8r" k, av,— [8r" b, dA,,
X

Vo Apo

Seite 123, 1. Absatz:

Es erscheint naheliegend, das begleitende Dreibein € im Fall des Bernoulli-Balkens als Basis
des querschnittfesten Koordinatensystems aus Bild 4-1 zu verwenden. Das einfache Beispiel
eines geraden, tordierten Balkens zeigt aber, da} eine derartige Beschreibung der Bewegung
unzureichend ist, [28], S. 5:

statt

Es erscheint naheliegend, das begleitende Dreibein € im Fall des Bernoulli-Balkens als Basis
des querschnittfesten Koordinatensystems aus Bild 4-1 zu verwenden. Dies ist aber nur im
Sonderfall torsionsfreier Bewegungen moglich, wie das einfache Beispiel eines geraden, tor-
dierten Balkens zeigt, [28], S. 5:

Seite 160, Glg. (4.187): &y =[owj]+ w} ow} sttt Oy} =[owy]+ wj ow}
oOF 9 JF oF o k|
Seite 176, Glg. (5.40): Bl(y):[———[—)] statt Bl(y):[___(_]:|
oy, O\ oYy Ne I\Nu )|
oF oF "
B,(y)=—— statt  |B,(y)=—
’ 8yxx 2 &Yxx Xo

I /
Seite 182, Glg. (5.67): Dy =20 [p, A® @ dR, = statt Dy =—20[p, A®, @ dR, =[-D,j|
0 0

0 ¢
H . . T .
Seite 182, Glg. (5.68): K3, =—wjp0Ad>3 @ dR, = statt K, :_wJ.POA(Ds(I)lT dR, =
0 0

Seite 183, Glg. (5.70): My ijs + |(Kyy, [~0* My +0° K, )q; =h;. statt

M q; + (K331 -’ M;; + o’ ngo)% =h;.




Berichtigungen zu R. Schwertassek, O. Wallrapp, Dynamik flexibler Mehrkérpersysteme, Vieweg, 1999
Stand 3. November 2001

Seite 194, Absatz vor Bild 5-11, 2. Zeile:
Einheitsverschiebungen u, , = 1 statt

Einheitsverschiebungen= 1

Seite 197, Glg. (5.116): € =B‘z° = (Bj +%va) ‘=B z° +zeT B, z° statt

e e, e e 1 pe e e e el e e
e =Bz =(Bf + B} )2 =B{ 2° +2° Bz

10 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0
. . 0 0 1 0 0 0 0 1 0 0 0 0
Seite 199, Bild 5-13: e mm s --——— - - — - statt S mmmmm e m—m i ——— -
0 O cosy; sinyj 0 0 0 O cosy; sinyj 0 0
0 0 0 0 cosy; sinyj 0 0 0 0 cosy3 sinyj
Seite 217, Tab. 5.3, Spalte 2: Kp statt Kr;

in (Kp+Kpg)zp =hp+hp—Kkpy und Mpip+Dpip+(Kp+Kpg)zp

. . de . de
Seite 285, Glg. (6.189):  x; =|| _, statt X7 =|| o5
B p
Seite 287, Glg. (6.197):  g'(x))=[d & |ai| B! ﬁ;]T =0 statt gxp=[d & |4] Bl B;]T -0
Seite 306, 2. Absatz, 2. Zeile:
(fiir constraint forces) statt (fiir forces)

Seite 413, Glg. (6.671): A =D'' B° D/ A/ = D’ Bi pUrH=D:G-D , i=1,2,...n. statt
Al =D B*D/ A/ =D B D DD [A] | i=1.2....n

. T | =.T —.T T . T =.T —.T T
Seite 420, Glg. (6.698): pl:[hla E 0 gl] statt pl:[h;es E 0 &l]

Seite 454, Absatz nach Glg. (7.7), 1. Zeile: Koordinatensystem statt = Koordinatensystems

Seite 220, Tabelle 5.5, 4. Zeile:

11 Elemente | 0.9614 | 7.037 16.76 33.42 61.39 99.62 147.5 203.6 255.2

statt

11 Elemente | 0.9614 7.037 16.67 33.42 61.39 99.62 147.5 203.6 255.2
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Seite 272, Glg. (6.130):

statt

Seite 272, Glg. (6.131):

statt

Seite 414, Glg. (6.677):

statt

V=D (T ay + i) +d' D' (T 2 + )
~B'D/ (Tf| 2 [+ §f ) - ‘@ (2V* + ‘@' d).

Vi=D' (T zj; + ) +d° D' (T} 2}, + )

-B°D (1) +§{)— ‘@' 2V + @' &),

V=D’ iVs, WO

V=Tl + 8+ (T + 8- AT AT (T2 48 ) -0 27V + @ ).

Vs — Dt iVs’ WO
V=T iy + G+ (T 2 + G ) - AiAfT(Tt-f+§f)—d)t(ZiVS+6)’idS).

-D'g-d' D' +B D ] + '@ (2 Vi+ e d)

il v v
0
C’ ADC+B D +'® (2V"+f6)f di)
F,’::[a]_ -D'C+B D U+ '@ Q




