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Gleichungen gewohn

licher Mehrkorpersysteme (MKS)

Newton-Eulersche Gleichungen (DGLn, i.a. nichtlinear, mit Reaktionskraften und -momenten)
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linearisierte Bewegungsgleichungen (DGL)

Optional und falls System zeitinvariant: Auftei-
lung zur physikalischen Interpretation
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M(y,t) = MT > 0 ...globale Massen- k(y,y,v)...Einfluss d. Kreiselkrafte auf Reaktionskr.
Blockdiagonalmatrix q(y,y,t)...Einfluss eingepr. Krafte auf Reaktionskr.

J(y,t) ... globale Jacobimatrix N(y,t) = NT > 0 ...Reaktionsmatrix

y(t) ...Vektor der verallg. Koordinaten M(t) = MT > 0 ...linearisierte Massenmatrix

q¢(y,y,t) ...Vektor d. Coriolis- & Zentrif.-Krafte P(t) ...Matrix d. geschwindigkeitsabh. Kréfte

q°(y,y,t) ...Vektor d. eingepragten Krafte Q(t) ...Matrix d. lageabhangigen Krafte

Q ...glob. Verteilungsmatrix d. Reaktionskrafte D = DT > 0 ...Dampfungsmatrix

g ...Vektor der verallg. Zwangskréafte G = —GT = 0 ...Matrix gyroskopischer Kréfte

M(y,t) = MT > 0 ... Massenmatrix K = KT > 0 ...Steifigkeitsmatrix

k(y,y,t) ...Vektor d. verallg. Kreiselkrafte N = —NT > 0 ...Matrix nichtkonservativer Lagekr.

q(y,y,t) ...Vektor d. verallg. eingepr. Kréfte h(t) ...Erregervektor

n(t) ...Vektor kleiner Bewegungen konservatives System, Energieerhaltung: D=N=h =0



