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6.3.3 Die Struktur der Trägheitsmatrix . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 322
6.3.4 Der Drehimpuls des starren Körpers . . . . . . . . . . . . . . . . 332
6.3.5 Die Eulerwinkel . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 334
6.3.6 Die Bewegungsgleichungen für die Rotation . . . . . . . . . . 338
6.3.7 Drehbewegung starrer Körper . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 341

Literaturverzeichnis . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 353

Lebensdaten . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 359

Das griechische Alphabet . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 364

Nomenklatur . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 365
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