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® Rotationsenergie des Starrkorpers in Quaternionenformulierung

Trot = 24 Qi(@)J.Qi(q)" @= 24 M,(q)q

® Rotationsenergie im Impulsphasenraum [3]
beliebig hohen Ansatzfunktionen zur Approximation von Anfangs- 1

Motivation

Basierend auf dem Galerkin-Verfahren kdbnnen Finite Elemente mit

wertproblemen generiert werden. Durch die Kombination dieser Trot(q, p) 3 'Mi(q) 'p

Eigenschaft mit der singularitatenfreien Beschreibung von Rota- ® Einheitsquaternionen werden durch holonome Zwangsbedin-
tionen mittels Quaternionen lassen sich effektive Zeitintegratoren gung eingehalten

entwickeln.

9(q) = %(«11 -q— 1)

@ Hamilton-Funktion
Galerkin-Verfahren und Finite Elemente fur AWP H(X,q, P, ) = Trot(q; ) + Trans(P) + V (X, q)

® Erweiterte Hamilton-Funktion

tp Ho=H(x, q,p,p) + Ag(q) + pg(q, p)
Gesucht ist u(¢) € V;, sodass gilt: / (a—1f)vdt=0 V velp m Aus partiellen Ableitungen folgt DAE als Bewegungsgleichung

to
® Partitionierung des Zeitintervalls und Berechnung auf einem Re-

® Anfangswertpoblem (w)

ferenzelement I = [0, 1] Numerisches Beispiel: Starrkorperrotation
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@ Allgemeine Quaternionen H —4.5 -4 =35 =3 =25 =2 =15 -1 =05
q= qo+1iq +Jg + kg = |q0,q] € H log (/1)
® Einheitsquaternionen entsprechen der Einheitssphére im R*
S8 = cRY: gl =1 .
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