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Die Tagung fand unter der Leitung von Herrn H.R. MOLLER (Braunschweig) und’

Herrn J. HOSCHEK (Darmstadt) statt. Im Mittelpunkt des Interesses standen
Fragen der ebenen und raumlichen euklidischen, der sphirischen, der aqui= "
formen sowie der hyperbolischen Kinematik. In zwei Beitrdgen wurde der Satz.
von HOLDITCH in den isotropen Raum und auf zwe1d1mens1onale Mann1gfa1t1g-
keiten konstanter Kriimmung ibertragen. Weiterhin wurden: Themen aus. der L1n1en-
geometrie, der Theorie isotroper Komplexe, Ell1psenflachen und d1e k1nemat1-
sche Abbildung des quasielliptischen Raumes behandelt. : i

Auch der Bereich der Anwendungen war mit interessanteh Beitragen aus ‘der
Getriebesynthese und Raumbewegungen (z.B. Bewegung einer H1nterachse eires
modernen PKW's und von Faltmechanismen von Satell1tenantennen) vertreten R

Vortragsausziige
H. STACHEL - o L SN S

Scheitel von Hiillbahnen

Fiir Punktbahnen eines ebenen Zwanglaufes z/z sind d1fferent1a]geometr1sche
Eigenschaften dritter D1fferent1atlonsordnung schon mehrfach behandelt worden,
z.B. Scheitel (BURMESTER 1876), Affinnormalen (LOCHS 1931, BERETS. 1964 - 11966).
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Fiir Hillbahnen stehen derartige Ergebnisse anscheinend noch aus.

Hier sol11 durch Untersuchung des Beschleunigungszustandes der Bahnnormalen ein
fiir Punkt- und Hiillbahnen gleichermaBen giiltiges graphisches Verfahren zur Er-
mittlung der 2. Kriimmungsmitte (= Krimmungsmitte der Evolute) einer Bahn vorge-
filhrt werden. Daraus folgt, daB der 2. Kriimmungsradius pf der Hiillbahn e, im ‘
augenblicklichen Hiillpunkt # mit dem 2. Kriimmungsradius p der bewegten Kurve e

durch die Gleichung
*

p =1

n»|n:

}oto,

verbunden ist. Hier ist ¢ die 1. Krimmungsmitte von ¢ in 4, op der 2. Krimmungs- .

radius der Punktbahn von C bei z/zo. a bzw. a* sind die orientierten Abstinde
der 1. Kriimmungsmitten von ¢ und e, vom augenblicklichen Momentanpol.
M. FUCHS

Kinematische Abb11dung von Regelflachen des dre1d1mens1ona1en, quas1e]11pt1schen
Raumes

Eine Regé]f]ﬁche ¢ des quasielliptischen Raumes P3 wird nach einer Abbildung
von BLASCHKE und GRONWALD (1911), die Kinematische Abbildung, auf ein Kurven-
paar (g], g"} dér euklidischen Ebene abgebildet. Jeder Erzeugenden von ¢ wird
ein Punktepaar (g](u), gr(u)) des Kurvenpaares (g1. gr) zugeordnet. Jeder Kur-
ve ¢(u) auf der Regelfldche ¢ wird ein Zwang]auf'[¢(u)]k zugeordnet, der die
Kurvenpunkte g](u) auf gr(u) abbildet. Insbesondere erzeugen nach STACHEL die
Striktionslinien der Regelfldche ¢ Zwangldufe, in denen das Kurvenpaar ein
Hiillkurvenpaar ist.

Mit Hilfe der kinematischen Abbildung wird ein Kriterium angegeben, das d1e . :
Striktionslinien als Kriimmungslinien kennzeichnet.

Fiir spezielle, geschlossene Edlingerflichen im P3 werden die durch die Strik-
tionslinie A0 erzeugten Zwangldufe untersucht. Fiir diese Regelflidchen ergeben
sich konvexe Hiillkurven unter dem Zwanglauf [A ]k Man erhdlt fir die Strik-

tionslinie einen V1ersche1te1satz und eine Aussage iber d1e Mindestanzahl von
Nullstellen der Tors1on

Es werden die durch d1e Kurven konstanten Striktionsabstandes erzeugten Zwang-
ldufe diskutiert. Es ergeben sich Zwangldaufe, bei denen sich die Kurven g s g
in den Kurvenpunkten g (u) g (u) stets unter dem konstanten Winkel schneiden.
Fiir das Beogenldngen- und Kontingenzwinkelverh@ltnis der beiden Kurven werden
geometrische Deutungen gegeben.
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B. DIZIOGLU

Zur MaBsynthese der Raumgetriebe

Aufgabenstellung: Es sind gegeben vier, finf oder mehr Punkte des Raumes; es
wird gesucht ein Getriebe, bei dem die Bahnkurve eines Punktes irgendeines
Getriebegliedes (Kuppelpunkt) diese gegebenen Punkte enthdlt.

Losung: Durch die gegebenen Punkte im Raum werden jeweils 2 geeignete Rota-
tionsflichen (z.B. Kreiszylinder, Kreiskegel, Rotationshyperboloid usw.) ge-
legt. Die gegebenen vier, finf oder mehr Punkte befinden sich dann auf der-
Durchdringungskurve der beiden Flichen. Die Abmessungen der gewdhlten Rota-
tionsflichen und die Relativiagen ihrer Drehachsen bestimmen unmittelbar die
Abmessungen der gesuchten Getriebe. Wahrend der Bewegung des Getriebes durch-
14uft ein Punkt des Getr1ebeglledes die Durchdr1ngungskurve beider Flachen .
und erfaBt dabei die gegebenen Punkte. ’

H. RANKERS

Mehrere Losungen erzeugende Pridzisionspunkte - Synthesemethode

Die Synthese mit Prazisionspunkten wird fiir verschiedene Koppelgetriebe darge-
legt. Jeder Mechanismus hat p = k + m Parameter (k = kinematische und m = 2
Montage-Parameter). Die Anzahl z diskreter Bedingungen 1iegt zwischen den Gren-
zen k und p, d.h. es ist k < z < p. Dadurch ergeben sich. fiir eine Obertraguns-
aufgabe nicht nur u.U. mehrere LGsungen mit einem bestimmten Mechanismus, son-
dern u.U. auch Ldsungen mit dgn anderen Mechanismen, die an der Synthese teil-
nehmen. Die Losungsmenge wird schlieBlich doch durch zusﬁtzlicheAForderungen
beeinfluBt, wie z.B. die Erfiillung der Grashof'schen Drehfﬁhigkeiisbedingung.

Diese neue Methode hat groﬁe-praktische Bedeutung, denn die Losungsmenge er-
Taubt die Verwirklichung zusdtzlicher Winsche, die iiber den Rahmen der Ziel-
Obertragungsfunktion hinausgehen. ’
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M. HILLER

Eine einheitliche Darstellung von raumlichen Schraubbewegungen - Theorie und
Anwendungen -

Die allgemeinste Bewegung des starren Kdrpers, die Schraubbewegung, kann iiber
die Bewegung von Punkten oder Raumlinien formuliert werden. In der Literatur
werden dazu unterschiedliche Darstellungsmoglichkeiten angegeben: Drehtensoren
und Verschiebungsvektoren sowie reelle (4x4)-Matrizen fir die Schraubung von
Punkten; duale Vektoren und Tensoren, duale Matrizen, Schraubenkoordinaten und
duale Quaternionen fiir die Schraubung von Raumlinien. In dem vorliegenden Vor-
trag wird geieigt; daB sich endliche Schréubbewegungen'von Punkten und Raumli-
nien durch Integration einer Differentialgleichung fiir die infinitesimale
Schraubbewegung 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 zugehdrigen dualen Winkel. Die oben erwdhnten unterschiedlichen mathe-
matischen Formulierungen fiir endliche Schraubbewegungen lassen sich dann in
Abhdngigkeit des dualen Drehzeigers ausdriicken, wobei ihr enger Zusammenhang
sichtbar wird. Die zeitliche Ableitung des dualen Drehzeigers liefert schlieB-
lich die Verbindung zur Geschwindigkeitsschraube der momentanen Schraubung.

Als technische Anwendung wird die endliche Verschiebung einer 5-Punkt-Radauf-
hédngung eines modernen PKW's betrachtet. )

W. WUNDERLICH

Kubische Zwangldufe

Die schon von DARBOUX (1897) aufgeworfene Frage nach raumlichen Bewegungen mit
lauter Bahnkurven 3. Ordnung wird endgiiltig gekldrt. Es zeigt sich, daB alle
solchen Zwanglaufe Zylinderschrotungen sind und durch Oberlagerung einer rdaum-
lichen Ellipsenbewegung (Grenzfdlle 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 Kramessche Grundfldchen tre-
ten im allgemeinen konoidale Regelfldchen 4. Grades auf.
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H.R. MOLLER

Bewegungen mit Boschungslinien als Punktbahnen

Wird eine Gerade g bei einer Zwanglaufbewegung so gefiihrt, daB ihre samtlichen
Punkte Boschungslinien 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 gefiihrt, daB ihre samtlichen Punkte Boschungslinien beschreiben,

so umhiillt sie eine Torse ¢ , wobei sie auf ¢ gleitungsios abrollt. Die. Boschungs-
linien sind Parallelkurven und erscheinen als Planevolventen der Gratlinie von ¢ .
Diese ist wiederum eine Kurve konstant geneigter Binormalen. - In beiden Fdllen
werden Integraldarstellungen gegeben.

H.-J. FELDHOFF

Ober periodische Bewegungsvorgange und die Sdtze von HOLDITCH und WOOLHOUSE in
2-dimensionalen Standardrdumen konstanter Kriimmung

Sei ﬂ( der 2-dimensionale einfach zusammenhdngende Standardraum konstanter Kriim-
mung Kk € R und f: li-—-I(MK) ein periodischer C* - Weg in die Isometriengruppe
I(MK) von M|< mit f(0) = idy - .Fir g ¢ MK bezeichne cq: ]R——»MK, t—-cq(t): = ft(q)
die von f erzeugte Bahn von“q und Fp(q) den von cq eingeschlossenen orientierten
Flacheninhalt bezgl. eines weiteren Punktes p ¢ Nk, d.h. die von den (kurzen) Geo-
ddtischen von p nach c_(t) wahrend einer Periode iiberstrichene Fliche. (Dabei wird
im Falle x > 0 vorausgesetzt, daB p und cq(t) fiir alle t ¢ R nicht antipodisch
sind.) Ist dann y: I——'NL eine normale Geoddtische mit y(0) = q, so ist die Funk-
tion Fp oy : I—eR einé Losung der DGL.

y" +xy =27 Uf, wobei Uf ¢ I eine dem Bewegungsvorgang f zugeordnete "Umlaufzahl"
ist, die im Falle x > 0 i.A. noch von der Lage p und q in q( abhdngt.- Aus der Gul-
tigkeit der DGL folgen weitere Sdtze fiir ﬂ(, die bisher nur fir die Fdllex 2 0
als Sdtze von HOLDITCH und WOOLHOUSE bekannt waren. (vgl. H. HOLDITCH: Geometrical
Theorem, Qu. Journ. Pure Appl. Math.2 (1858): WOOLHOUSE, Lady's and Gentleman's
Diary 156 (1859), p. 89 - 91, und H.R. MOLLER: "Spharische Kinematik, Berlin 1962,
S. 50)

o




U. PINKALL

Darboux-Bewegungen im hyperbolischen Raum

G. DARBOUX hat 1897 die einparametrigen Scharen von Bewegungen des euklidischen
Raumes E3 bestimmt, deren Bahnkurven alle ebene Kurven sind. Das entsprechende
Problem in der nichteuklidischen Geometrie scheint noch ungeldst zu sein. Hier
werden nun alle “"Darboux-Bewegungen" des hyperbolischen Raumes H3 klassifiziert.
Gleichzeitig wird die Frage beantwortet nach allen einparametrigen Scharen von
Mobiustransformationen der Ebene, deren sdmtliche Bahnkurven Kreise sind. .

Z. JANKOVSKY

Zu den Feldern der n-Geschwindigkeiten der Mobiusschen Bewegung

Im Vortrag befasse ich mich mit den i-Polen, i-Geschwindigkeiten und mit ihren
Feldern von der ebenen, auf der Mobiusschen Gruppe aufgebauten Bewegung (i = 1,2,..).
Die Felder nenne ich die Mobiusschen Felder. Diese Felder werden mit Hilfe der
Approximation durch die stationdren Felder (in einer Phase) untersucht, und die
Phasenbilder dieser Felder werden fiir i = 1 gegeben (die Losung der Riccatischen
Gleichung). Weiter werden einige Eigenschaften der i-Pole, i-Geschwindigkeiten und
j-Mobiusschen Felder, die durch die hyperriccatischen Gleichungen gegeben werden,
studiert. (z.B. fir i = 2,3 im Zusammenhang mit der Schwarzschen Ableitung

o -2-33Y .

H. SACHS

Lineare Komplexbiischel- und Biindel im einfach isotropen Raum

Im einfach isotropen Raum J3(1) existieren beziiglich der Ahnlichkeitsgruppe 4%
genau 15 Typen nicht ausgearteter linearer Komplexbiischel und genau 41 Typen linea-
rer Komplexbiindel, die systematisch klassifiziert werden. Aus der umfangreichen
metrischen Theorie dieser Geradenmannigfaltigkeiten werden Resultate iiber Biischel
vom Typ (:) und Biindel vom Typ (:) und (ﬂ} ("STRUBECKER-Biinde1") vorgestellt.
Unter anderem gilt: .

DFG Deutsche
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1) Ein Biindel vom Typ (:) ist durch drei Fundamentalinvarianten k,, kg, ke
-eindeutig bis auf isotrope Bewegungen bestimmt; kA’ kB, kc sind die Para-
meter der drei Fundamentalgewinde.

2) Die Achsenkongruenz eines Biindels vom Typ (:) besitzt die Ordnung und Klas-

- . se.2 und 13Bt sich als Schnitt eines vollisotropen Gewindes mit dem quadra-
- tischen Kettenkomplex eines Pliicker-Konoids erzeugen.

3) Ein STRUBECKER-Biindel ist durch eine einzige Invariante k vollstdndig be-
' ‘stimmt; diese ist-der konstante Parameter aller vollisotroper Gewinde des
“Biindels:

H.. POTTMANN.

. .- Hohere Spiraloiden - ein E-kinematisches Analogon zu den hgheren Radlinien

',werden n starre ebene Systeme zl,...,z gegeniiber der festen Ebene I, der-

M;_ért bewegt daB sich jedes System 2 um einen Punkt 0 -1 IS E 1 m1t kon-
stanter W1nkelgeschw1nd1gke1t dreht, so fiihrt z gegenuber 8 1m Sinne von
= “ W.Wunderlich eine Planetenbewegung n-ter Stufe P aus. Ersetzt man die starren
‘Systeme” 2 durch @hnlich - veranderliche Ebenen und die gleichformigen
Drehungen I, /2 _q» AU denen sich L aufbaut, durch mit konstanten Winkelge-
schw1nd1gke1ten ablaufende Sp1ra]ungen um die Zentren O 1 & z _4» SO ent-
steht eine aqu1forme Bewegung s = En/zo, die “Sp1ra101denbewegung n-ter
Stufe" genannt wird. Alle wesent11chen Ergebnisse iiber ‘hdhere Radlinien lassen
sich auf die als "Spiraloiden n-ter Stufe" bezeichneten Punktbahnen von 5,
verallgemeinern. Unter samtlichen Spiraloiden nehmen jene “zykloidalen Spira-
loiden" eine Sonderste]]ung ein, welche als Geradenhiillbahnen von Spiraloiden-
bewegungen erzeugbar s1nd In die vorgenommene Erwelterung des Rad11n1enbe-
' _griffs ordnet sich eine Reihe bekannter Kurven ein, wofiir einige Beispiele

angegeben werden.

* 20, RUSCHEL’

"Der Satz von HOLDITCH in der. isotropen Ebene

“Es wird bewiesen, daB ein-Analogon zum klassischen Satz von HOLDITCH auch in der

* jsotropen’ Ebene gilt. AuBerdem wird eine Interpretation der einzigen Invarianten M

- eines geschlossenen- ebenen isotropen Zwanglaufs gegeben, die die Verteilung der
Fldcheninhalte der Bahnkurven bestimmt.

DFG Deutsche
Forschungsgemeinschaft ©




R. ARNOLD

Beitrdge zur globalen Geometrie der Regelfldchen

Es wird zundchst die lokale Theorie der windschiefen Flachen des 3-dimensionalen
euklidischen Raumes weiterentwickelt, indem einer beliebigen Leitkurve ein be-
gleitendes Dreibein zugeordnet wird, das eine Verallgemeinerung des ldngs der
Striktionslinie laufenden KRUPPA-Dreibeins darstellt. Wird zusdtzlich der Winkel
zwischen Erzeugender und Leitkurve betrachtet, so kann eine sehr einfache Formel
fiir die geoddtische Kriimmung einer solchen Leitkurve gewonnen werden. Unter Be-
riicksichtigung dieser Vorbetrachtungen wird dann im Bereich der geschlossenen
windschiefen Fldachen gezeigt:

1) In Verallgemeinerung eines Satzes von GIERING 1971 ist der Flicheninhalt eines
spharischen Bildes ¢ des Flachennormalenvektors ldngs einer glatten geschlos-
senen Leitkurve c genau dann gleich 2(k - n)m (k = Umlaufzahl von ¢, n = Nuta-
tionszahl von c), wenn die geoddtische Gesamtkriimmung ¢Kgds von ¢ verschwindet.

2) Der klassische Satz von.GAUB-BONNET 14Bt sich auf derartige Bereiche T geéchlos-
sener windschiefer Flachen iibertragen, die von glatten geschlossenen Leitkur-
ven ¢ umlaufen werden, es gilt:

[[kdo + dkgds + gkdt = 0 ’ (k = natiirliche Kriimmung)
T c S ' )

M. HILLER

Riumliche Obertragungsmechanismen - Behandlung und Anwendungen -

Die Obertragung von Bewegungen und Krdften mit Hilfe von mechanischen Obertra-
gungsmechanismen ist ein in der Technik weit verbreitetes Prinzip. Durch die Ver-
wendung von rdumlichen Gelenkvierecken (Freiheitsgrad F = 1), rdumlichen Gelenk-
fiinfecken (F = 2) und rdumlichen Gelenksechsecken (F = 3) lassen sich rdumliche
Obertragungsmechanismen mit einer unterschiedlichen Zahl von Freiheitsgraden auf-
bauen. Eine reine Hintereinanderschaltung von Gelenkvierecken - mit oder ohne
Verzweigungen - fithrt auf einen Mechanismus mit einem Freiheitsgrad (Anwendungen:
mechanische Ruderantriebe von Flugzeugen, Bliitenblattmechanismus fir eine ent-
faltbare Parabolantenne eines Nachrichtensatelliten). Die Koppelung eines Gelenk-
fiinfeckes (F = 2) mit Ketten von Gelenkvierecken ergibt einen Mechanismus mit

DFG Deutsche
Forschungsgemeinschaft ©
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= 2 (Anwendung: mechanische Ruderantriebe von Flugzeugen): Ketten vom - @
Gelenkvierecken ‘mit bewegten Basisachsen filhren auf Mechanismen ‘mit unters:=
schiedlichen Freiheitsgraden (Anwendung:-Faltfachwérk €iner SatelTitenan> : -
tenne mit F = 2 x'2). Eine geschlossene Kette von p'Gelenksechsecken lie--"
fert einen Mechanismus mit F = p (Anwendung: Bliitenblattmechanismus fiir:: -
obige Parabolantenne). A1l diese Mechanismen werden allgemein untersucht
und die entwickelten Verfahren an den erwdhnten Anwendungen demonstriert.

Eine Viereckskette von Zahnrddern Sl et el e

Nach dieser Untersuchung gibt es insgesamt 9 verschiedene Moglichkeiten-:.--
4 Zahnrader in einer geschlossenen Kette aneinander zu schlieen, In 6 Fal]en
bilden die Zahnradermlttelpunkte ein durchschlagendes Gelenkv1ereck Dabe1 be-

* sitzen drei Fdlle gleiche Summenldngen der gegenuber11egenden Selten und dre1
" Fidlle besitzen gleiche Summenlingen der Paare der an11egenden Se1ten D1e dre1

iibriggebliebenen Fdlle geniigén der Grashof'schen Randbed1ngung n1cht

Die 4 Kontaktpole liegen in den 6 erstgenannten Fdllen auf einem Kre1s, der in
eine Gerade zerfdllt, wenn das durchschlagende Gelenkviereck ein Para]]e]ogramm

" bildet. Man erhdlt dann ein Getriebe mit Laufgrad zwe1, das z.B. ausgenutzt wer-

den kann, um Parallelbewegungen zu erzeugen mit Hypo- oder Ep1-Zyk101den als

Fihrungskurven. Das Para]1e]ogramm—Zahnradgetr1ebe kann auch benutzt werden,

wenn konstante 0bertragungsverha1tn1sse mit var1ablem Achsenabstand gefordert
werden. Auch das Anti- -Parallelogramm- und das Drachen—Zahnradgetr1ebe
diesen Zusammenhdngen untersucht worden. Von dem Ant1 Para]lelogramm-Getr1ebe

ist z.B. ein Winkelgenerator abge1e1tet worden, da das Drachen Zahnradgetr1ebe
ebenso w1e das Rhombus-Zahnradgetriebe eine geradfuhrende Parallelbewegung er-
zeugen kann. )

W.0. VOGEL

Einige Eigenschaften der Ellipsenflachen

ot DT

Betrachtet werden Fldchen, die von kongruenten E111psen erzeugt werden (Beweg-
flachen einer Ellipse). Vor kurzem habe ich geze1gt daﬁ d1ese F] h n Te11 einer
Quadrik ist, wenn die Ell1psenbewegung ‘noch’ gewusse zusatzl1che E1genschaften hat.

POYLENd
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Diese Ellipsenbewegung wird- hier naher untersucht. Abgesehen von einfachen
Sonderfillen, in denen die Fldche durch Rotation einer E1lipse bzw. durch
eine Drehschiebung entsteht, kann man den Bewégungsvorgang durch 3 Funktio-
nen a(u), B(u), y(u) beschreiben. Mit gewissen Anfangsbedingungen ist die
Bewegung eindeutig bestimmt. ’

H. FRANK

Rechnergestiitztes Entwerfen und Konstruieren

Der Autor hat mit einer Projektgruppe "Konstruktive Ingenieur-Geometrie und ‘
CAD" eine rechnerinterne Darstellung der dreidimensionalen affinen Abbildungs-
geometrie entworfen und realisiert.

Dieser Modul der affinen Geometrie wird zur LOsung ingenieurtechnischer Pro-
bleme eingesetzt. ' :

Die mathematischen Grundlagen dieser Implementierung werden aufgezeigt und die
mathematische Modellierung an durchgefiihrten Projekten vorgefiihrt.

H. VOGLER

Zur Kriimmungsverwandtschaft der &quiformen Kinematik

In jedem Augenblick eines ebenen dquiformen Zwanglaufs wird der Zusammenhang
zwischen den Punkten des bewegten Systems und den Kriimmungsmitten ihrer Bahn-

A kurven durch eine zwei—eindeutige kubische Verwandtschaft beschrieben. Dieses
klassische Ergebnis verdanken wir L. GEISENHEIMER und R. MOLLER. In diesem Vor-
trag wird gezeigt, daB durch einfache Transformationen der beiden Punktfelder
die wohlbekannte Kriimmungsverwandtschaft von EULER-SAVARY der euklidischen ebe-
nen Kinematik erhalten werden kann.

A. KARGER

Two parametric motions in E3

Let G be a Lie group of dimension m (consider the group of ‘all congruences of
En as an example). By a p-parametric motion we méan an immersion i of & p-dimen-
sional manifold X into G, where G is considered as the homogeneons space

i : - _ -1
G=GxG /Diag (G x G) with the action (gl, gz)g =9, 99 and natural pro-

jection w: G x G —G: (gl, gz)-——g1 92'1. The Lie algebra G x G has an adG in-
variant splitting into G; + m, where gj is the isotropy algebra and

DFG Deutsche
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m = {(X, ~X), X € G} (G is the Lie algebra of G). The MAURER-CARTAN .form on

. G x-G is (¢, p), where ¢, ¥ are two copies of the MAURER-CARTAN form on G.and

do ¢ 3 [95 61 = 0. Let £ be any 1ift of i(X), than (o5, ¥o) = 1, ° &, (¢ ¥)
is the induced form an X. Denote w = % (¢o - wo), n= % ( by + wo). Then

w(X ) < m is a p-dim. linear subspace of m which changes by adG by changes of
the 1ift. So we have an invariant quadratic differential form K(w(u), w(v)),

u, v e X_, determined by the KILLING:form K on G. The classification of p-dim.
motions in the 15t order means the description of fundamental domains of the
action induced by adG in the Grassmanian manifold. Gr(m, p) of p-dim. subspaces
of G. This situation is applied to 2-par. motions in E3, where we have the full
classification and some other properties.

V.V. TOPENCHAROV

Four -positions of a moving plane, three of which are infinifely close‘in’the .
case of instantaneous translation (a result of B.I. TSCHESCHANKOW) ' )

Four positions of a moving plane, three of which are 1nf1n1te1y close are conisi-

An Equiaffiﬁe motion g(t) is given by a matrix g(t) =(i

Deutsche

Forschungsgemeinschaft

dered in the special case .of instantaneous translat1on The BURMESTER curves
(the c1rc11ng-po1nt curve and the centering- p01nt curve) are obtained. They are
circular curves of third order. Their focal center coincides with the rotat1on
center p12 and they have the inflection straingt 1ine for a real asymptote.

(In the case of instantaneous translation the inflection circle degenerates into
a strainght 1ine). It turned out that the BURMESTER curves are symmetric with
respect to the axis which passes trough the rotation center P, orthogonally to
the inflection strainght line. The developpet theory is appiied-on an example of
synthesis of a mechanism with a stop. '

- M. KARGEROVA

Equiaffine plane motions with all trajectories conic sections

g) , where A is a
2-column, a is a 2 x 2 matrix, det |a| = 1. An equiaffine 1ift (R(t), R(t))
is a pair of frames such that g(R) = R. For any 1ift we have R' = R - ¢,

=R ¢, w=1¢ -w, n=¢+w Itis possible to express w in a canonica\
form. We consider the case of two distinct eigenvalues only. We find all the
equiaffine motions with all trajectories conic sections. We get that |X', X"| = 0

follows |X', X"'| = 0 and further‘93 = af, + 62y with a = 0, B = constant. The

o®
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differential equation for trajectories is X"' - BX' = 0. Now we have R' = R - ¢,
R' = R - ¢, when ¢ ¥ are known. These equations can be explicitely solved and
get R = R0 ©9ps R = Rb " g The motion is given by g(t) = gl(t) gz'l(t).

H. POTTMANN

Zur Konstruktion der spharischen Wendekurve

Bei einem sphirischen Zwanglauf bilden bekanntlich jene Punkte der Gang-

kugel, fiir welche augenblicklich die geoddtische Kriimmung ihrer Bahnkurven .
véfschwindet, eine sphirische Kubik w, also eine Raumkurve 6.0rdnung, die

aus der Kugelmitte O durch einen kubischen Kegel Q projiziert wird. Zur Kon-

“struktion dieser "spharischen Wendekurve" w ziehen wir folgendes Ergebnis

heran: Die Schnittkurve des Wendekegels Q mit einer auf der Momentanachse p
zentrierten, durch die Kegelspitze 0 gehendeﬁ Kugel w verlduft auf einem Dreh-
zylinder; dieser enthdlt den Wendekreis jener ebenen Kriimmungsverwandtschaft,
die durch Zentralprojektion der spharischen Krimmungsverwandtschaft aus 0 auf
die Tangentialebene T von x im Punkt P = pnx (P # 0) entsteht. Hieraus
erkennt man auch, daB die Wendekurve w in einem Sonderfall eine sphdrische
Radlinie ist.

V.V. TOPENCHAROV

On the motion of the central point of axodes

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 displacement of the i.r.c.
along the fixed and the moving centrodes in power series.

To construct an analytical approach to the generalization of the BURMESTER pro-
blems in E3 (see DOBROWOLSKI, 1950) a presentation of the instantaneous displace-
ment of the comhun point of the axodes striction lines for a given motion is ob-
tained. The coefficients of the series are calculated starting from the values of
the local geometric invariants of the rolled surfaces - axodes and théir deriva-
tives of corresponding order. So the base of the asking 3-dimensional analytical
approach to the generalized BURMESTER problem is buildt.

Deutsche
Forschungsgemeinschaft ©
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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 Hillkurven wird iibersichtiich iber die reelle Rollgleit-
zahl A beschrieben (MOLLER 1953). Wird A komplex vorgegeben, so werden ﬁber
die so verallgemeinerte Rollgleit&ifferentialg]eichung sich z.B. unter kon-
stantem Winkel kreuzende Kurvenpaare erfaBt. Aus diesen Differentialglei-

chungen ergeben sich mit einer geeignet gewdhlten Begleitbasis lokale Eigen-

‘schaften der Gleitbewegungen. Diese Eigenschaften gelten in der euklidischen

Ebene und analog auf der euklidischen Sphare.

Berichterstatter: M. Fuchs
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