
Institut f�ur Theoretishe TeilhenphysikTheoretishe Physik A WS 2000/01Prof. Dr. J. K�uhn / Dr. W. Kilian Blatt 6 24. 11. 2000Abgabe: Mittwoh, 22. 11. bis 10:301. Drehungen im R3 (6 Punkte)(a) Bestimmen Sie die Matrix der Drehung, die entsteht, wenn man erst eine Drehungum den Winkel � um die z-Ahse und dann eine Drehung um den Winkel � umdie y-Ahse durhf�uhrt.(b) Zeigen Sie an jeweils einem Beispiel: Die Zeilenvektoren der resultierenden Matrixhaben die L�ange 1 und stehen paarweise orthogonal aufeinander.() Zeigen Sie, da� es hier auf die Reihenfolge der Drehungen ankommt.2. Bezugssysteme (6 Punkte)Ein Massepunkt bewegt sih auf der Bahnkurver(t) = ae1 + bte3Geben Sie die Bahnkurve in den folgenden Bezugssystemen an:(a) Um den Vektor e3 vershoben [d.h., der Koordinatenursprung des neuen Bezugs-systems liegt bei (0; 0; ) im alten System℄.(b) Um den Winkel � um die x2-Ahse gedreht.() Um den Winkel �=4 gegen den Uhrzeigersinn um die x3-Ahse gedreht.(d) Gleihf�ormigmit Geshwindigkeit v = ve1 bewegt [f�ur t = 0 sollen die Koordinatenbeider Systeme zusammenfallen℄.(e) Gleihf�ormig mit Geshwindigkeit v = be3 bewegt [f�ur t = a=b sollen die Koordi-naten beider Systeme zusammenfallen℄.(f) Mit konstanter Beshleunigung a = (e1 + e3) bewegt [f�ur t = 0 sollen die Ko-ordinaten beider Systeme zusammenfallen und die Relativgeshwindigkeit beiderSysteme vershwinden℄.



3. Inertialsysteme (8 Punkte)Ein Massepunkt bewegt sih im Inertialsystem A auf der Bahnkurver(t) = + vt+ 12at2;wobei , v und a beliebige dreikomponentige Vektoren sind.(a) Finden Sie eine Transformation auf ein Inertialsystem B, so da� in B r(0) = 0 und_r(0) = 0 gilt. Geben Sie die Bahnkurve in B an.(b) Berehnen Sie die Drehmatrix D, die aus diesem Inertialsystem B in ein Inerti-alsystem C transformiert, so da� die Beshleunigung in C in positive z-Rihtungzeigt. Geben Sie die Bahnkurve in C an.Hinweis: Finden Sie zun�ahst eine Drehung um die z-Ahse (Drehwinkel �), so da�der gedrehte Beshleunigungsvektor keine y-Komponente mehr hat, und dann eineDrehung um die y-Ahse (Drehwinkel �), so da� danah auh die x-Komponentevershwindet. Zur Bestimmung der Drehmatrizen k�onnen Sie die Relationenos� = 1p1 + tan2 � und sin� = tan�p1 + tan2 �verwenden.


