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Die Tagung fand unter der Leitung von Herrn H.R. MOLLER (Braunschweigl und

Herrn J. HOSCHEK (Darmstadt) statt. Im Mittelpunkt des ,Intere~ses, sta,nden

Frage~ der ebenen und räuml ichen eukl idischen~ der sphärischen', 'der äquf~- ~.

forme~ sowi e der hyperbol ischen Ki nemati k. In zwei Bei trägen wurde der ·Sa~z·..
von HOLDITCH in den isotropen Raum und auf zweidimen~lonale ~an.n.i.,gf.al"~~g-..

keiten konstanter Krümmung übertragen. Weiterhin wurden: Tnemen aus .der .lini~n-
....~', . ~:"",.,,~ .~~ ......

geometrie, der Theorie isotroper Komplexe, El1 ip.sen~l~äche.~ un~ .d~.e ki.nel1!~:t~,~

sche Abbildung des quasielliptischen Raumes behandelt.

Auch der Bereich der Anw~ndungen war mit in~eress~~ten Beiträgen 'aus :der ;:

Getri ebesynthese und Raumbewegungen (z. B. Bewegung ei rier Hi n~~rach'se .;ei ri"e's' .
modernen PKW I S und von Fa1tmechani smeri von Sate11; tena"ntenne'n) 'vertrete~~' J, ..

r : •• ; ~ ~. ,'"

Vortragsauszüge

H. 'STACHEL

Scheitel von Hüllbahnen

.: -. ":" ~.... \ .•::;.. ..: .

~ ~ •.-. ",. ~ f::'::~"

Für Punktbahnen ei nes ebenen Zwangl aufes 'Elf.' sind d'i fferenti' a1geOmet'~i'~:~~h~'~
o .' " ~ . ". ._~.~ :._-:. :j} ~.; : ~::f;

Eigenschaften dritter Differentiationsordnung schon mehrfach behandelt worden,

2.B. Scheitel (BURMESTER 1876), .Affinnonnalen (LOCHS"193l, SEREtS.'f964'·- ('1966).
" ., .. ' =' t ....~ • ;;_. ;'

..~ •• ' • ~., . ,": ,""w ; • "' •• J ~ : ~.' ..

~. ..~. ~ ".'
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Für~Hüllbahnen stehen derartige Ergebnisse anscheinend noch aus.

Hier soll durch Untersuchung des Beschleunigungszustandes der Bahnnormalen ein
für Punkt- und Hüllbahnen gleichermaßen gültiges graphisches Verfahren zur Er­
mittlung der 2. Krümmungsmitte (= Krümmungsmitte der Evolute) einer Bahn vorge­
führt werden. Daraus folgt, daß der 2. Krümmungsradius p~ der Hüllbahn Co im .
augenblicklichen Hüllpunkt H mit dem 2. Krümmungsradius p der bewegten Kurve c

durch die Gleichung
*

p* = { ~ } p + Pa c

verbunden ist. Hier ist e die 1. Krümmungsmitte von c in H, Pe der 2. Krümmungs-~

radius der Punktbahn von C bei EIE . a bzw. a* sind die orientierten Abstände
o

der 1. Krürnmungsmitten von c und c vom augenblicklichen Momentanpol.o

M. FUCHS

Kinematische Abbildung von Regelflächen des dreidimensionalen, qu~siell;ptischen

Raumes

Eine Regelfläche $ des quasielliptischen Raumes p3 wird nach einer Abbildung
von BLASCHKE und GRONWALD (1911), die kinematische Abbildung, auf ein Kurven­
paar (gl, gr) d~r eu~lidisc~en Ebene abgebildet. Jeder Erzeugenden von ~ wird
ein Punktepaar (gl{u), gr(u)) des Kurvenpaares (gl, gr) zugeordnet. Jeder Kur­
ve ~(u) auf der Regelfläche ~ wird ein Zwanglauf ·[~(u)]k zugeordnet, der die
Kurven~unkte g'(u) auf gr(u) abbildet. Insbesondere erzeugen nach.S~A~HEL die
Stri~ti9nslini~n de~ Regelfläche ~ Zwang'äufe,.i~, denen das Kurvenpaar ein
Hüllkurvenpaar ist.

Mit Hilfe der kinematischen Abbildung wird ein Kriterium angegeben, das die
Striktionslinien als Krümmungslinien kennzeichnet.

Für spezielle, geschlossene Edlingerflächen im p3 werden die durch die St~ik­

tionslinie Ao erzeugten Zwangläufe untersucht. Für diese Regelflächen ergeben
sich konvexe Hüllkurven unter dem Zwanglauf [Ao]k. Man erhält für die Strik­
tionslinie einen Vie~s~heitelsatz und eine Aussage über die Minde~tanzahl von
Nullstellen der Torsion.

Es werden.~ie durch die Kurven konstanten Striktionsabstandes erzeugten Zwang­
läufe diskutiert. Es ergeben sich Zwangläufe, bei denen sich di~ Kurven g', gr
in den Kurvenpunkten gl{u), gr(u) stets unter dem konstanten Winke' schneiden.
Für das Bogenlängen- und Kontingenzwinkelverhältnis der beiden Kurven werden
geometrische Deutungen gegeben.
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B. DIZIOGLU

Zur Maßsynthese der Raumgetriebe

Aufgabenstellung: Es sind gegeben vier, fünf oder mehr Punkte des Raumes; e~

wird gesucht ein Getriebe, bei dem die Bahnkurve eines Punktes irgendeines
Getriebegliedes (Kuppelpunkt) diese gegebenen Punkte e~thält.

Lösung: Durch die gegebenen Punkte im Raum werden jeweils 2 ge~ignete Ro~a­

tionsflachen (z.B. Kreiszylinder, Kreiskegel, Rotationshyperboloid usw.) ge­
legt. Di e gegebenen vi er, fünf oder mehr Punkte befi nden sich dan'n auf der'
Durchdringungskurve der bei den Flächen. Die Abmessungen der gewählten Rota­
tionsflächen und die Relativ1agen ihrer Drehachsen' bestimmen unmittelbar die
Abmessungen der gesuchten Getriebe. Während der Bewegung des Getriebes durch­
läuft ei~ Punkt des Getriebegli~des die Durchdrin~ungskurve be~der Flächen,
und erfaßt d~bei die gegebenen Punkte.

H.. RANKERS

Mehrere Lösungen erzeugende Präzisionspunkte ~ Synthesemethode

Die Synthese mit Präzi~ionspunkten wird für verschiedene Koppelgetriebe darge­
legt. Jeder Mechanismus hat p = ,k + m Parameter (k,= kinematische und m.=.2

; .
Montage-Parameter). Die Anzahl z diskreter Bedingungen liegt zwischen den Gren-
zen kund p, d.h. es ist k s z s p. Dadurch ergeben sich· für eine Obertraguns­
aufg~be nicht' nur u.U. mehrere Lösungen mit einem bestinmten Mechanismus, son- .
dern u.U. auch Lösungen mit den anderen Mechanismen, die an der Synthese teil­
nehmen. Die Lösungsmenge wird schließlich doch durch zusät~liche. Ford~rungen

beeinflußt, wie z.B. die ErfUllung der Grashofischen Drehfähigkeitsbedingung.

Diese neue ~ethode hat große praktische Bedeutung, denn die Lösungsmenge ~r­

laubt die Verwirklichung zusätzlicher ~ünsche, die über den Rahmen' 'der Ziel~

Obertragungsfunktion hinausgehen.
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M. HILLER

Eine einheitliche Darstellung von räumlichen Schraubbewegungen.- Theorie und
Anwendungen -

Die allgemeinste Bewegung des starren Körpers~ die Schraubbewegung, kann über
die Bewegung von Punkten oder Raumlinien formuliert werden. In der Lite~atur

werden dazu unterschiedliche Darstellungsmöglichkeiten"'angegeben: Drehtensoren
und Verschiebungsvektoren sO~/ie reelle (4x4)-Matrizen für die Sehraubung von
Punkten; duale Vektoren und Tensoren, duale Matrizen, Schraubenkoordinaten und
duale Quaternionen für ~ie Sehraubung von Raumlinien. In dem vorliegenden Vor­
trag wi rd gezei gt,' daß si eh end1;ehe Seh raubbewegungen- von Punkten und Raum1i ­
nien durch Integratio"n einer Differentialgleichung für die infinitesimale
Sehraubbewegung darstellen. lassen. Die Beschreibung erfolgt auf der Basis des
dualen Drehzeigers bzw. Lagevektors - der dualen Erweiterung des Drehzeigers
der Rotation - und er besteht aus dem dualen Einheitsvektor der Schraubachse
und dem zugehörigen dualen Winkel. Die oben erwähnten unterschiedlich~n mathe­
matischen Formulierungen für endliche Schraubbewegungen lassen sich dann in
Abhängigkeit des dualen Drehzeigers ausdrücken~ wobei ihr enger Zu~ammenhang

sichtbar wird. Die zeitliche Ableitung des dualen.Drehzeigers liefert schließ­
lich die Verbindung zur Gesc~windigkeitsschraube der momentanen Schraubung.

Al s techni sehe Anwendung wi rd di e endl iche Verschi ebung .ei ne.r 5-Punkt"-Radauf­
hängung eines modernen PKW's betrachtet.

w. WUNDERLICH

Kubische Zwangläufe

Die schon von DARBOUX (1897) aufgeworfene Frage nach räumlichen Bewegungen mit
lauter Bahnkurven 3. Ordnung -wird endgültig geklärt. Es zeigt sich, daß alle
solchen Zwangläufe Zylinderschrotungen sind und durch überlagerung einer räum­
lichen Ellipsenbewegung (Grenzfälle eingeschlossen) mit einer geradlinigen
Schiebung entstehen, die proportional zum Tangens des halben Drehwinkels fort­
schreitet. Besonderes Interesse verdienen dabei die symmetrischen Schrotungen;
hier sind die Achsenzylinder parabolisch, und als Kramessehe Grundflächen tre­
ten im allgemeinen ko~oidale Regelflächen 4. Grades auf.

•

•
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H.R. MOLLER

Bewegungen mit Böschungslinien als Punktbahnen

Wird eine Gerade g bei einer Zwanglaufbewegung so geführt, daß ihre sämtlichen
Punkte Böschungsli.nien beschreiben,. so durchwandert sie die Erzeugendenschar
einer Torse T, deren Gratlinie Hauptnormalen konstanter Neigung besitzt. Die
Bahnkurven der Punkte von g sind hierbei Evolventen der Gratlinie auf T. - Wird
eine Ebene so geführt, daß .ihre sämtlichen Punkte Böschungslinien beschreiben,
so umhüllt sie eine Torse $ , wobei sie auf ~ gleitungslos abrollt. Die· Böschungs­
linien sind Parallelkurven und erscheinen als Planevolventen der Gratlinie von $ .

Diese ist wiederum eine Kurve konstant geneigter Binonmalen. - In beiden Fällen
werden Integraldarstellungen gegeben.

H.-J. FELDHOFF

Ober periodische Bewegungsvorgänge und die Sätze von HOLD~TCH und WOOLHOUSE in
2-dimensionalen Standardräumen konstanter Krünnnung

Sei M~ der 2-dimensionale einfach zusammen~ängende Standardraum konstanter Krüm­
mung K' € :R und f: R --- I (M ) ei n peri odi scher cO) - Weg in di e Isometri engruppe

K .
I(M

K
) von M

K
mit f(O) = idM .. Für q E M

K
bezeichne cq: lR---.M

K
, t .....cq(t): = ft(q)

die von f erzeugte Bahn vonKq und Fp(q) den von cq eingeschlossenen orientierten
Flächeninhalt bezgl. eines weiteren Punktes P E M

K
, d.h. die von den (kurzen) Geo­

dätischen von p nach cq(t) während einer Periode überstrichene Fläche. (Dabei wird
im Falle ~ > 0 vorausgesetzt, daß p und cq(t) für alle t E R nicht antipodisch
sind.) Ist dann y: I-.M

K
eine normale Geodätische mit y(O) = q, so ist die Funk­

tion Fp 0 y : I --.R eine Lösung der DGL.

y" + Ky = 21T Uf , wobei Uf E l eine.dem Bewegungsvorgang f zugeordnete "Umlaufzahl"
ist, die im Falle K > 0 i~A. noch von der Lage p und q in M abhängt.· Aus der Gül-

K
tigkeit der DGL folgen weitere Sätze für M, die bisher nur für die Fälle K ~ 0

K

als Sätze von HOLDITCH und WOOLHOUSE bekannt waren. (vgl .. H. HOLDITCH: Geometrical
Theorem, Qu. Journ. Pure Appl. Math.~ (1858): WOOLHOUSE, Lady·s and Gentl~man·s

Diary 156 (1859), p. 89 - 91, und H.R. HOLLER: 'Sphärische Kinematik, Berlin 1962,
S. 50)
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u. PINKALL

Darboux-Bewegungen im hyperbolischen Raum

G. DARBOUX hat 1897 die einparametrigen S'charen von Bewegungen des euklidischen
Raumes [3 bestimmt, deren Bahnkurven alle ebene Kurven sind. Das entsprechende
Problem in der nichteuklidischen Geometrie scheint noch ungelöst zu sein. Hier
werden nun alle IIDarboux-Bewegungen" des hyperbolis.chen Raumes H3 klassifiziert.
Gleichzeitig wird die Frage beantwortet nach allen einparametrigen Scharen von
Möbiustransformationen der Ebene, deren sämtliche Bahnkurven Kreise sind.

Z. JANKOVSKY

Zu den Feldern der n-Geschwindigkeiten der Möbiusschen Bewegung

Im Vortrag befasse ich mich mit den i-Polen, i-Geschwindigkeiten und mit ihren
Feldern von der ebenen, auf der Möbiusschen Gruppe aufgebauten Bewegung (i = 1,2, .. ).

Di e Felder nenne ich' di e Möbi·usschen Felder. Di ese Felder werden mi t Hi 1fe der
Approximation durch die stationären Felder (in einer Phase) untersucht, und die
Phasenbilder dieser Felder werden für i = 1 gegeben (die lösung der Riccatischen
Gleichung). Weiter werden einige Eigenschaften der i-Pole, i-Geschwindigkeiten und
i-Möbiusschen Felder, die durch die hyperriccatischen Gleichungen gegeben werden,
studiert. (z.B. für i = 2,3 1m Zusammenhang mit der Schwarischen Ableitung

. ~ 3 Z 2
{z, t} = z - ~ (I) ) ·

H. SACHS

lineare Komp1exbUschel- und Bündel im einfach isotropen Raum

Im einfach isotropen Raum J3(l) existieren bezüglich der Ähnlichkeitsgruppe ~
genau 15 Typen nicht 'ausgearteter linearer Komplexbüschel und genau 41 Typen linea­
rer Komplexbündel, die systematisch kl~ssifiziert werden. Aus der umfangreichen
metrischen Theorie dieser Geradenmannigfa1tigkeiten werden Resultate über Büschel
vom Typ CD und Bündel vom Typ CD und @ ("STRUBECKER-BUnde1") vorges te11 t.
Unter anderem gilt:
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1) Ein Bündel vom Typ CI) ist durch drei Fundamentalinvarianten kA, kB, kC
'eindeutig bis auf isotrope Bewegungen bestimmt; kA, kB, kC sind die Para­
meter der drei Fundamentalgewinde.

2) Die Achsenkongruenz eines Bündels vom Typ CI) besitzt die Ordnung und Klas­
, .se.? und läßt sich als Schnitt eines vollisotropen Gewindes mit dem quadra­

',' ~; sehen Kettenkamp1ex ei nes Pl ücker-Konoi ds erzeugen.

3)" Ein ·STRUBECKER-BUndel. ist durch eine einzige Invari~nte k vollständig be­
'stimmt; diese ist-der konstante Parameter aller' vol 1isotroper Gewinde des

-' ~ . -, -~ Bünde1s ;, .

H.' POTTMANN .

," :'. Höher.e Spiraloiden - ein E-kinematisches .Analogon zu den höheren Radlinien

. '.,: ~~erden. n star~e. ebe,ne Systeme E1, ••• ,En gege~über der festen Ebene Eo der­
_:, "~:~_. bewegt, daß, sich jedes System Ej "um einen Punkt 0j_l 'E E

j
_'l mit ko'n-'

stanter Winkelgeschwindigkeit dreht, so fUhrt En gegenüber D
o

im Sinne von
: W:Wunderli ch 'eine ,Pl anetenbewegung n-ter Stufe Paus. Ersetzt man die starren

. . n
Systeme"E. durch ähnl ich - veränderl iche Ebenen und die gleichfönnigen

J ' ,
Drehungen Ej/Ej_1, aus denen sich P

n
aufbaut, durch mit konstanten Winkelge-

schwindigkelt~n ~blaufende ?piralungen um die Zentren 0j_1 E, E
j

_
1

, so ent­
steht eine aquifonne Bewegung Sn = En/Eo ' diellSpiraloidenbewegung n-ter
Stufe ll genannt wird. Alle wesentlichen Ergebnisse über 'höhere Radlinien lassen
sich auf die als IISpiraloiden n-ter Stufe lt bezeichneten Punktbahnen von Sn

verallgemeinern. Unter sämtlichen Spiraloiden nehmen jene II zy kloidalen Spira­
loiden" eine Sonderstel~ung ein, welche als Geradenhüllbahnen von.Spiraloiden­
bewegungen erzeugbar sind. In die vorgenonunene Erweiterung des Radlinienbe-e. griffs Qrqnet ,sich eine ~eihe bekannter Kurven ein, wofür einige Bei.spiele

~ngege.ben werd~n.

'n~~ Sati voh HOLDITCH"in der, isotropen Ebene

_°'Es wird bewie'sen,''"daß ein -Analogon zum ,klassischen Satz von HOLDITCH auch in der
., -: isotropen'Ebene gilt. Außerdem wird eine Interpretation der ~inzigen Invarianten M

o eines-geschlossenen, ebenen isotropen Zwanglaufs gegeben, die die Verteilung der
Flächeninhalte der Bahnkurven bestimmt.
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R. ARNOLD

Beiträge zur globalen Geometrie der Regelflächen

Es wird zunächst~die lokale Theorie der windschiefen Flächen des 3-dimensionalen
euklidischen Raumes weiterentwickelt" indem einer beliebigen Leitkurve ein be­
gleitendes Dreibein zugeordnet wird, das eine Verallgemeinerung des längs der
Striktionslinie laufenden KRUPPA-Dreibeins darstellt. Wird zusätzlich der Winkel
zwischen Erzeugender und Leitkurve betrachtet, so kann eine sehr einfache Formel
für die geodätische Krümmung einer solchen Leitkurve gewonnen werden. Unter Be- ~
rücksichtigung dieser Vorbetrachtungen wird dann im Bereich der geschlossenen
windschiefen Flächen gezeigt:

1) In Verallgemeinerung eines Satzes von GIERING 1971. ist der ~lächeninhalt eines
sphärischen Bildes C des Flächennormalenvektor~ längs einer glatten geschlos­
senen Leitkurve c genau dann gleich 2(k - n)n (k = Umlaufzahl von C, n = Nuta­
tionszahl von c), wenn die geodätische Ge~amtkrü~ung ~KgdS vo~ c v~rschwindet.

2) Der klassische Satz von,GAUß-BONNET läßt sich auf derartige Bereiche r geschlos­
sener windschiefer Flächen übertragen, die von glatten geschlossenen Leitkur­
yen c umlaufen werden, es gilt:

M. HILLER '

!IKdo + ~~gds + ~Kdt = 0
r c S

(K = natürliche Krümmung)

Räumliche Obertragungsmechanismen - Behandlung und Anwendungen -

Die Obertragung von Bewegungen und Kräften mit Hilfe von mechanischen Obertra- ~
gungsmechanismen ist ein in der Technik weit verbreitetes Prinzip. Durch die Ver­
wendung von räumlichen Gel.enkvierecken (Freiheitsgrad F = 1), räumlich~n Gelenk­
fünfecken (F = 2) und räumlichen Gelenksechsecken (F = 3) lassen sich räumliche
Obertragungsmechanismen mit einer unterschiedlichen Zahl von Freiheitsgraden auf­
bauen. Eine reine Hintereinanderschaltung· von Gelenkvierecken - mit oder ohne
Verzweigungen - führt auf einen Mechanismus mit einem Freiheitsgrad (An~endungen:

mechanische Ruderantriebe von Flugzeugen, Blütenblattmech~nismus für eine ent­
faltbare Parabolantenne eines Nachrichtensatell.iten). Die Koppelung eines Gelenk­
fünfeckes (F = 2) mit Ketten von Gelenkvierecken ergi~t einen Mechanismus mit
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F = 2 (Anwendung: mechani sche Ruder"antri ebe von" Fl ugzeugen)':; :Ket'ten' 'vbn' #.: :<
Ge1enkv; erecken "·mi t bewegten Bas; sa'chsen führen auf'Mecha'rii smen 'm{t :unter;:::

schi edl ; chen Frei hei tsgraden" (Anwendung: ' Fa'l tfachwe"rkei ner -Säte lri'teri'an~'; .

tenne mit F = 2· x· 2). Eine geschlossene .Kette von p +Gelenksechsecken" li,e-·····

fert einen Mechanismus mit F = P (Anwendung: 81ütenblattme'ch-anismus für~'::"·<;

obige Parabolantenne). All diese Mechanismen werden allgemein untersucht

und di e entwi cke1ten Verfahren an den erwähnten Anwendungen demonstri erf. ,:~

E.A. DIJKSMAN ~,. ...,,~ ... -. :;.: .... ~ po.

Eine Viereckskette von Zahnrädern • . '." .' •.' ••• ~j.. r .. ..J.t.:

Nach di eser Untersuchung gi bt es insgesamt 9 verschi edene :'Mö'gl i chke;-ten"·:·.~·,':+

4 Zahnräder ; n ,ei ner gesch1ossenen Kett~ anei nand~r z~ sch1i ~,ßen r 11). Q.. F.ä,l:ten

bilden die Zahnrädermittelpunkte ein durchschlagendes Ge1enkvi.~~e.c.k~O~ab~.i..<b;e­

sitzen drei Fälle gleiche Summenlängen der gegenüberliegenden Seiten und drei

. Fäll e besi tzen glei ehe Sununenlängen der Paare der ~~l'iege~den-Sei te·tl. :Oi e: -Ö:rei

übri ggeb1i eben~n Fälle genügen der Grash~f I schen R~ndbedi "gun'g' ni'cht: :. :~ :.~ ~ ..;

~ ... :...... : ... r -'~ .....] :- .......... ,.-

Die 4 Kontaktpole liegen in den 6 erstgenannten Fällen auf einem K~~~~~~d~~ in

eine Gerade zerfällt, wenn das durchschlagende Gelenkviereck ein Parallelogramm

bildet. Man erhält dann ein Getriebe mit L~ufgrad zwei" das ~~B .. a~~gen.ü~~t wer-
• • • • t". ~ ': p~.,. _' : ~. ~ . , . • I ,:

den kann, um Para 11 e1bewegungen zu erzeugen mi t Hypo- oder Epi -iyk1oi'derCä1s

Führungskurven. Das Parallelogramm-Zahnradget~iebe kann au~h,pen~tz~r~erd~~,

wenn konstante Obertragung~verhä1inissemit ~a~~ab1~m·Ac~se~~~~t~~~.~~~6~~~rt
r _ . - '. ...... • • -; ..: ~ ':: • ~ ••• : _ ; -.-- i. l ..,..;: _....

werden. Auch das Anti-Par~11e1ogramm- und das Drachen-Zahnradgetriebe sind in

d,iesen Zusammenhängen unt~rs'ucht wo~den. Von d~'m 'An:~i~p~ra'lieio,~'~~~-G~{;~~be
ist z.B. ein Winkel generator abgeleitet worden~;'cia'da~'D~~'~'h~~~za:h:ri';~dg~~~i'ebe

. . . .'. ..- ~.:.::~ .~~. '. '1·. -~·I t~.3 "I J

ebenso wie das Rhombus-Zahnradgetriebe eine geradfünrende Parallelbewegung, er-
.' ." ":' :'" '.' . . ':..::;.: I ~"1 ~:. ~ :: ~,,, '1:;:

zeugen kann.

w•.o. VOGEL

Einige Eigenschaften der Ellipsenflächen

Betrachtet werden Flächen, die vo~ kongruenten Ellipsen erzeugt werd~~+(Beweg-

f1 ächen ei ner El1 i pse). Vor kurzem habe i ch ge~ei ~t,' ':'d~ß 'di~;~' 'Fl'ädh:en: T~li ei ner
. " '. .- "', t' :- .... '. .': " +: ~-. '.~.) ...... :' ,}

Quadrik is~, wenn die Ellipsenbewegung noch gewisse zusätz1ic~~ Eigen~chaften hat.
• .. : ~ ::. .. '- '. .... • ::. t", :.; ~ .:~
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Diese Ellipsenbewegungwird- hier ~äher untersucht. Abgesehen von elnfachen
Sonderfällen, in denen die Fläche ~urch Rotation einer Ellipse bzw. durch
ei ne Drehschi ebung entsteht, kan~ man _den .Bewegungsvorgang dur:ch 3 Funkti 0­

nen a(u), ß(u), y(u} beschreiben. Mit g~wissen ~nfangsbedingungen ist ~ie

Bewegung eindeutig bestimm~.

H. FRANK

Rechnergestütztes Entwerfen und Konstruieren

'-

Der Autor hat mit einer Projektgruppe "Konstr!Jktive Ingenieur-Geometrie und e
CAD II eine rechnerinterne Darstellung der dreidimensionalen affinen Abbildungs­
geometrie entworfen und re~lisiert.

Dieser Modul 'der affinen Geometrie wird zur Lösung ingenieurtechnische~ Pro­
bleme eingesetzt.

Die mathematischen Grundlagen dieser Implementierung werden aufgezeigt und die
mathematische.Model1ierung an durchgeführten Proje~ten vorgeführt.

H. VOGLER

Zur Krümmungsverwandtschaft der äguiformen Kinematik

In jedem Augenblick eines ebenen äquiformen Zwanglaufs wird,der Zusammenhang
zwischen den Punkten des bewegten Systems und den Krümmungsmitten ihrer Bahn­
kurven durch eine zwei-eindeutige kubische Verwandtschaft beschrieben. Dieses
klassische Ergebnis verdanken wir L. GEISENHEIMER und R~ MüLLER. In -diesem Vor­
trag wird gezeigt, daß durch einfache Transformationen der beiden Punktfelder
die wohlbekannte Krümmungsverwandtschaft von EULER-SAVARY der euklidischen ebe-~

nen Kinematik erhalten werden kann.

A. KA~GER

Two parametric motions in E3

Let G be a Lie group of dimension m (consider the group of-al1 congruences of
En as an example). By a p-parametric motion we mean an immersion i of a p-dimen­
siona1 "manifald X inta G, where G is considered as"the homogeneons space

G = G x G I Diag (G x G) with the action (gI' g2)g = gl 9 g2-1 and natural pro-

jection 1T: G x G-+G: (91' g2) -.gl g2- 1 The Lie algebra §. x §. has an adG in­
variant splitting inta Q; + m, where §.i ;s the isotropy algebra and                                   
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m· = {(X, .·-xr, 'x E §) (§. is the Lie algebra of G). The MAURER-CARTAN .form on
. G x.G is (~, $), where ~, ~ are two copies of.theMAURER-CARTAN form on G.and

dep .. ~. [<p', qi] = o. Let ~ be any lift of.i(X), than (<Po' ~o) = i* 0 ~* .(cf)" ~)
is the induced form an X. Denote w = ~ ($0 - ~o), n =~ ( $0 + $0). Then

w(Xp) c m is a p-dim. linear subspace of mwhich changes by adG by ~hanges of
the lift. So we have an invariant quadratic differential form K(w(u), w(v}),
u, V E Xp' determined by the KILLING· form..K on .§.. The classific.~.tion of P-9 im .
motions in the 1st order means ~he description of fundamental domains of the
action induced by adG in ~he Gr~ssmanian manifold. Gr.(m, p) of p-di~. s~bspac~s

of~. This situat~on.is applied to 2~p~r. motjons ~n E3, where we ~ave.ihe f~11

classifi~ation and some other propert~es. .. .

v.v ..TOPENCHAROV

-
Four-positions of.a moving·p~ane, three of which are infinite1y close in the
case of instantaneous translation (a result of 8.1. TSCHESCHANKO~)

. .
Four positions of a moving plane, three of which,are infinitely close are con"si-
·dered in the special case ,of instant~neous translation. The BURMESTER curves

•• . 4 L,. . • t.

(the circling-point curve and the centering-point curve) are obtained. \~ey ~~e

circular curves of third order. Their focal center coincides with the r~tat{b~

center PI2 and they. have the inflection straingt line for a real asymptote.
(In the case of instantaneous translation the inflection circle degenerates into
a strainght line). It turned out that the BURMESTER curves are symmetric with
respect to the axis which passes trough the rotation center P12 orthogonally to
the inflection strainght 1ine. The developpet theory is appl ied ·o.n an example of
synthesis of a mechanism with a stop .

. M. KARGEROVA

Equiaffine plane motions with all trajectories conlc sections

,An Equiaffi~e motion ;(t) is given by a matrix g(t) =(l' ~). where A is a
2-colum.n, ~ is a 2 x 2 matrix, det lai = 1. An equiaffine lift (l«t.), R(~»

is a .pair of frames such that geR) = R. For any lift we have RI = R .. <P,

lt = R · ~., w = <P ~ w, n = 4>, + w. It is possible to express w in a canonica-l
form. We ~~nsid~r the cas~ of tw~ distinct eigenvalues only."We find all the
equiaffine motions with all trajectories conic sections. We get that IX', Xnl 0
follows lXI, XIII I = 0 and furthe~ 03 =a02 + anl with a = 0, ß = constant. The
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differential equatton for trajectories is X"' ~ ßX 1 = O. Now we have R' = R · $,

~' =R · $, when $, $ are knawn. These equations can be explicitely solved and
get R = Ro · 91' ~'= 1<0 • 92· The motion ;'s 9i ven by g(t) 91 (tl g2-l{t).

H. POTTMANN

Zur Konstruktion der sphärischen Wendekurve

Bei einem sphärischen Zwanglauf bilden bekanntlich jene Punkte der Gang-
ku~el. für welche augenblicklich die geodätische Krümmung ihrer Bahnkurven ~

verschwindet, eine sphärische Kubik w, also eine Raumkurve 6.0rdnung, die
aus der Kugelmitte 0 durch einen kubischen Kegel u projiziert wird. Zur Kon-

"struktion dieser "sphärisch~n Wendekurve ll w ziehen wir folgendes Ergebnis
heran: Die Schnittkurve des Wendekegels C mit einer auf der Momentanaehse p
zent;'; erten, durch di e Kegel spi tze 0 gehenden" Kugel K verläuft auf ei nern Dreh­
zylinder; dieser enthält den Wendekreis jener ebenen Krümmungsverwandtschaft,
di e durch 'Zentra1projektion der sphäri sehen Krümmungsverwandtschaft aus 0 auf
die Tangentialebene ~ von K im Punkt P = P n K (P F 0) entsteht. Hieraus
erkennt man auch, daß die Wendekurve w in einem Sonderfall eine sphärische

Radlinie ist.

v.v. TOPENCHAROV·

On the motion of the eentral point ofaxodes

As an analytical analog of the BURMESTER approach to the high order properties ~
in plane kinematics (1888) appears the KOTELNIKOW method (1927). A central roll~

in it play the presentation of the instantaneous displaeement of the i.r.e.
along the fixed and the moving eentrodes in power series.

To eonstruct an analytieal approach to the generalization of the BURMESTER pro­
blems in [3 (se~ DOBROWOLSKI, 1950) a presentation of the i·nstantaneous displace­
ment of the comrnun point af the axodes striction lines for a given motion ;s ob­
tained. The coefficients of the series are caleulated starting fram the values of
the local geometrie invariants of the ralled surfaces - axodes and their deriva­
tives of corresponding order: So the base of the asking 3-dimensional analytical
approach to the generalized BURMESTER problem is buildt.
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The known special cases: spherical (BATSCHWAROW, 1972), plane (KOTELNIKOW,
1927) and plane composed (TSCHESCHANKOW, 1965) motions are deducted from the
general theory.

J. HOSCHEK

Ober Gleitbewegungen

Die Kinematik der Hüllkurven wird übersichtlich über die reelle Rollgleit-

~ zahl A beschrieben (MOLLER 1953). Wird A komplex vorgegeben, so werden über

die so verallgemeinerte Rollgleitdifferentialgleichung sich z.B. unter kon­

stantem Winkel kreuzende Kurvenpaare erfaßt. Aus diesen Differentialglei­

chungen ergeben sich mit einer geeignet gewählten Begleitbasis lokale Eigen-

,schaften der Gleitbewegungen. Diese Eigenschaften gelten in der euklidischen

Ebene und analog auf der euklidischen,Sphäre.

Berichterstatter; M. Fuchs
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