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MOTIVATION

< Verwendung von Methoden der elastischen
Mehrkorpersysteme (EMKS) zur
Modellierung eines realen mechanischen
Systems

“+ Messungen von Starrkorperbewegungen
und elastischen Verformungen

“» Vergleich zwischen Messungen und ~—% B
Simulationen

VORGEHEN

1. Bestimmung der notwendigen
Geometriedaten des elastischen
.; ’ ""'?",".""".’" e TP S T S St ' Balkens

2. Anpassung der Bewegungsgleichung
des EMKS um Tragheitsterme und
gemessene Geometriedaten

3. Messung der Balkenverformung und
Starrkorperrotation mit Hilfe von
Dehnungsmessstreifen und eines
Potentiometers

4. Simulation des EMKS mit
Motormodell der Servo-Einheit und
realen Spannungen des Versuch-

aufbaus
ANWENDUNG 5. Vergleich zwischen der Simulation
Der gegenseitige Einfluss von Starrkdrperbewegung und und Messung und Interpretation der
elastischer Verformung kann an einem einfachen Abweichungen

Beispielsystem beobachtet und mit der Methode der EMKS
beschrieben werden.
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Die Eignung der EMKS-Methode zur Beschreibung eines
realen mechanischen Systems kann untersucht werden.
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Gute Ubereinstimmung der elastischen Verformung bestimmt 4
mit der Simulation und der Messung 6t
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