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

1

Seite 48, letzte Zeile: des Tetraeders mit der Höhe h ist statt des Tetraeders ist

Seite 49, 2. Zeile: Für das Flächenelement statt mit der h. Für das Flächenelement

Seite 74, Absatz vor 2.6, 7. Zeile:

durch einen konstanten Trägheitstensor statt durch den Trägheitstensor

Seite 103, Glg. (3.72):
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Seite 123, 1. Absatz:

Es erscheint naheliegend, das begleitende Dreibein εε 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, daß eine derartige Beschreibung der Bewegung
unzureichend ist, [28], S. 5:

statt

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

Seite 160, Glg. (4.187): δχ′ =1 δ ′w1 + ′ ′w w3 3δ statt δχ′ =1 δw1 + ′ ′w w3 3δ

Seite 176, Glg. (5.40): B1( )y
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Seite 182, Glg. (5.67): D31 0 3 1 1
0

2= − =∫ω ρ A dRTΦΦ ΦΦ
l

 − D13
T    statt D31 0 3 1 1

0

2= − =∫ω ρ A dRTΦΦ ΦΦ
l

− D13

Seite 182, Glg. (5.68):
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Seite 194, Absatz vor Bild 5-11, 2. Zeile:

Einheitsverschiebungen  uA,B  = 1    statt

Einheitsverschiebungen = 1

Seite 197, Glg. (5.116): εεe e e
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Seite 199, Bild 5-13:

1 0 0 0 0 0

0 0 1 0 0 0

0 0 cos 3 sin 3 0 0

0 0 0 0 cos 3 sin 3

      statt       

1 0 0 0 0 0

0 1 0 0 0 0

0 0 cos 3 sin 3 0 0

0 0 0 0 cos 3 sin 3

Seite 217, Tab. 5.3, Spalte 2: KF statt KFl

in   K K z h h kFl F F F F F+( ) = + −0 0    und   M z D z K K zF F F F Fl F F˙̇ ˙+ + +( )0

Seite 285, Glg. (6.189): x I
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Seite 287, Glg. (6.197): g1(x I
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Seite 306, 2. Absatz, 2. Zeile:

(für constraint forces) statt (für forces)

Seite 413, Glg. (6.671): A D B D A D B Di tT s f j i iT i n i i= = + − −, ( ),( )1 1 Ai−1
 , , ,i n= 1 2 K .       statt

A D B D A D B Di tT s f j i iT i n i i= = + − −, ( ),( )1 1 A   , , ,i n= 1 2 K

Seite 420, Glg. (6.698): pi = ha
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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):
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Seite 272, Glg. (6.131):
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Seite 414, Glg. (6.677):
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