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Bewegungsgleichungen
mit verallgemeinerten Geschwindigkeiten
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Es soll die Bewegungsgleichung eines Portal- ’—»

krans mittels verallgemeinerten Geschwindigkei-

ten hergeleitet werden. yI
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Der Portalkran kann mit den 3 verallgemeinerten M

Koordinateny =[s 1 «]T beschreiben werden.

Position des Wagens und der Punktmasse
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Geschwindigkeiten des Wagens und der Punktmasse als Funktion von z

vi(y,z) =

a2=LT2'i+ﬁ\£=

Unter Berlcksichtigung der Kinematik sollen die Bewegungsgleichungen des Portalkrans in

Minimalkoordinaten aufgestellt werden.

)

v2(y,2) =

M(ty) -z +k(tyz) =q(ty z)

Dabei qilt fir die globale Massenmatrix

2
M(ty) = ) U my - Ly, =
i=1




"’ Institut fir Technische und Num. Mechanik Flexible Mehrkorpersysteme
¢ Prof. Dr.-Ing. Prof. E.h. P. Eberhard apl. Prof. Dr.-Ing. J. Fehr SS 25 A 3.3

Weiterhin ergibt sich fur den Vektor der verallgemeinerten Coriolis- und Zentrifugalkréafte

2
i((t,y,Z) = ZL'%‘" *m; 'ﬁi = [
i=1

Unter Bertcksichtigung der Gravitationskrafte auf die Korper
fe=[0 —-Mg 0]T, f$=[0 —-mg 0]T,

folgt schlie3lich fir den Vektor der verallgemeinerten eingepragten Krafte

2
qty,z) = ZL% ff = [
i=1

Die Dynamik des Krans ergibt sich aus der kinematischen Differenzialgleichung und der Bewe-
gungsgleichung:
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Zum Vergleich ergibt sich die Bewegungsgleichung ohne Verwendung allgemeiner Geschwin-
digkeiten zu
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