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Kenngrößen deräquiformen Bewegungen
c, c, γ

geeignete Wahl des Koordinatensystems liefert
Normalformen
1. c = [0, 0, 1]T , c = 0, γ 6= 0 . . . . . . . . . . . Spiralung

2. c = 0, c = 0, γ 6= 0 . . . . . . . . zentrische Streckung

3. c = [0, 0, 1]T , γ = 0 Schraubung (inkl. Drehung)

– p. 5



Gruppe der ....
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X

l

L

l

λo

x

Linienelement (L, x)
L ∈ R

3, x ∈ L

Plücker-Koordinaten
vonL

(l, l) = (l, x× l)

Plücker-Koordinaten
von (L, x)

(L, x) → (l, l, λ),
λ := 〈x, l〉

homogen, aber vom
Punkt x abhängig
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