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Nun ist jedoch die Nutationsfrequenz gleich der Projektion von d auf i entlang äs und somit
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Bei kleiner Auslenkung aus der Hantelachse ist r.r3 = asbzw. coso 
^, 

1, und man findet

,*:rr\ffi:a.ro(l -t) : v-uo
Im Klartext: die Nutationsfrequenz im Laborsystem ist einfach die llequenz im körperfesten
System minus die Roationsfrequenz des Körpers selbst.

Ua{n{|öD'z-(.'

a) Tbegheitsmoment um die Hantelachse: 04 : 2OKug.t - !mr2. Tbägheitsmomente um zwei
'Achsen in der Ebene senkrecht dazu: Os : Oa * |nra" (Steiner). Man findet also Or :
01 < Qf : Or : Oz, d,h. es handelt sich um einen symmetrischen Kreisel. I

b) Die kräftefreien Eulerschen Kreiselgleichungen lauten Orrirr-(Oz-O3)ar2c.l3 : 0 und zyklische
Permutationen, Man findet also

ült - 'yuzwe - 0, wz * "yLr)sut: 0, üg : 0,

mit
, Oa (. . 8r'\ -t

"t:r_6;.:\r*BA)
Stabilitätsanalyse: Es sei der momentane Drehvektor d nahe der Hantelachse ä3, d.h. u,rs :
&/o * ds, a,l : dl, az:62 mit kleinen d;, Die linearisierten Kreiselgleichungen für die Kom-
ponenten senkrecht zur Hantelachse lauten also:

ih- tuoöz : 0

öz +^ woü : o

Die Zeitableitung der einen eingesetzt in die jeweils andere Gleichung ergibt

ü+fu\öi:o' i:L'2
und beschreibt somit eine stabile Schwingung mit v :'ywo.

c) Die allgemeine Lösung von (5) ist a.rs : cst: tr.locosc, und

a1 : rr.r1 cos (lrst + Ö)

a2 _ u.r1 sin (lwgt + Ö)

mit wB : w2g + uT, d.h. u) L : a.rs sin c.

Dann gilt im körperfesten Systern

E - gd : Osd1 + @aurs ös: Os(c^, - lwsäs)

nach Definition von 7.

d) In der Zerlegung (8) ist der Koeffizient von i in Richtung der
Hantelachse €3 negativ, da t ) 0, d.h. im Laborsystem liegt der
momentane Drehvektor zwischen dem raumfesten Drehimpuls-
vektor und der Hantelachse (s. Skizze). Hantelachse und momen- a
taner Drehvektor beschreiben also einen Kegel mit der Requenz
ü/ry uri den Drehimpulsvektor. Aus (8) folgt

(6)

(7)


