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Standarddatenberechnung
in Flexiblen Mehrkorpersystemen

Massenmatrix

_fEdm ffgpdm fcl)dm
M(q) — f prfgp dm .I- pr(I) dm
sym. j¢T¢ dm
Qo
Masse
m 0 O
f Edm=|0 m O
Qo 0 0 m
Schwerpunkt
S— T
mET = f fRTP dm = m(CO + Cl(q))
Qo
Cop = — f RRP dm
Qo
1
c:(q) =— f<1>qu =—Clq
Qo
Tragheitstensor
I(q) = ]fRPng dm =1, + 1;(q@) + 1,(q)
Qo
Iy = jﬁRPﬁTRP dm
Qo

Nq
L@ = [ (Rep (@07 + (@DRE) dm = = > (¢ + 4l
Qo I=1

L@ = [ (@a)@)T dn
Qo

(I, entfallt bei Linearisierung in den Verformungskoordinaten)
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Kopplungsterme - Translation

C. = fcpTdm =C1T
Qo

Kopplungsterme - Rotation

C.(q) = f ®TE], dm = Cyo + Crr (q)
Qo

Co = f ®TRT, dm = €27
Qo

Ng
Ca(@) = [ @"(@@)Tdm =) cslq
Qo 1=1
Massenmatrix des elastischen Subsystems

M, = fchcb dm = C3;; + C3,, + C33;
Qo

Generalisierte Tragheitskrafte

f ®RWRIRp + 2@ gIgp dm

Qo
hu)t o~ o~ - o~ .
h,|=|" FRp®RWRIRp + 2TRpWirIrp dM
hwe Qo

] q)T(BIR(T)IRer + Zq)T(T)IRl:'Rp dm
L Q,

Anteile aus der Translation

h(ot =2 ‘T)IRC]‘ q + m (T)IR(T)IRC

Anteile aus der Rotation
ng

h,, = ORlwyg + 2 G (q) QiR
=1
Ng

Gn(q) = —2C4—2 ) C6yqy
=1
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Anteile aus den elastischen Verformungen

‘l)iFROéwIR 2
h,. = 2 + ) G QiR
(J.)’IFR OequR 1=1
ng Ng
0f = [(R®.) dm+ ) [ @.d.dma=caf+ ) Coua
Qp 1=1 9, =1

G =2 f(@@)T dm = 2 €57
Qo

Neben der Berechnung von m, ¢, und I, missen die folgenden Integrale fir eine effiziente
Auswertung der Bewegungsgleichungen im Vorfeld der Zeitintegration berechnet werden:

Integral Dimension
Clzfcbdm [3><nq]
Qo
C2= ]ﬁcbdm [3 x ng]
Qo
C34p = j @y, Pg. dm [ng X ng]
Qo
C4l = f ﬁfls*l dm [3 % 3]
Qo
C51 = ]&)*lq) dm [3 X nq]
Qo
€6y = ]a)*k&)*l dm [3 x 3]
Qo

Hinweise zur Notation:

Lk=1,.. ng
a,Bf=1273
®,.: a-te Zeile von @

®,,: I-te Spalte von ®



