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ZWEI-MASSEN-SYSTEM

1. Fragestellung

Von dem Zwei~Massen=System nach Bild 1 sollen die Auslenkungen y](f) und yz(f) bei
sprungférmiger Stdrung y3(t) ermittelt werden. Die Feder~ und Dampferkennlinien sind

in Bild 2 dargestellt.

my th
cé B o

m,, m, : Massen

172
m, T Y7 Cyr Gy Federkonstanten
d] : Dampfungskon:tante

2

AH/It 1076 |

Bild 1 Zwei-Massen-System
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Bild 2 Feder- und Dampferkennlinien

2. Gleichungen

2
d%y d, dy dy ¢
<1 1,791 2 4
+ —(g— - 5=) + — (y, - y,) =0 (1)
dt2 m, dt dt m, 1 2
a2, A A \
P 0y T Yy & o ,
e + S /_T" - T\/ + : {j,'g - /1) + m (.‘12 - Jz) =0 (/)
. 2 z 2
3. Konstanten
m, = 20 Kp N
¢, = 1000 Kp m”
4, = 80 Kn st7 fur y, - §,>0 Pall b
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8 Kp sm™ ! fUr ¥4 - §,<0 Fall ¢

m, = 2 Kp 8°m™ "
-1 .
c, = 4000 Kp m ' flir y, - y=>- 0,37 cm
2 273 ' Fall c

=0 fir Yo = ¥z<- 0,37 cm

y3(t) = 6,5 em fir t=20
=0 fiilr t<O

y1(0) =0
y2(0) =0

Geschédtzte Maximalwerte Yimax = = 10 cm

Yomax = Y3max = Ym

4. Normierung

y
Mit den normierten Amplituden ;i = Yi, der Zeitnormierung
= At und den Abkiirzungen ax -mi dQY = Y ergeben sich die
T = g at = E;? = 24
Maschinengleichungen
.o d L ] L ] c
Y1 + 1 (Y1 - Y2) + 1 (Y1 - Y2) =0 (3)
m, A 2
1 m1k
¥,+ %9 (Y, -Y)+ %1 (Y,-Y)+ %2 (¥,-Y)=0 (4
2 mzk mzk

Damit die Koeffizienten einstellbar werden, wird 2 = 10 s“'l gewdhlt. Der Vorgang lduft
bei Wahl der Integrationskonstante ko =] s-] in 10facher Zeitdehnung, be:i Wahl von

ko =10 s-] in Echtzeit ab.

Nach Einsetzen der Koeffizienten ergeben sich folgende Gleichungen:

¥, =-0,4 (Y, -Y,) - 0,25 (¥, - 1,) (5)
Y, = - 4,0 (¥, - ¥,) -2,5 (¥, - ¥,) + 10 (¥, - ¥5) )
Beispiel 3 -3-




e A

5. Rechenschaltung
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Bild 3 Rechenschaltung fur das System nach Bild 1
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Bild 4 Schaltung 1 fur Fall b, ¢ Bild 5 Schaltung 2 fur Fall ¢
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Im Fall b und Fall ¢ ist der in der Rechenschaltung (Bild 3) gestrichelt umrahmte Teil 1
durch die Schaltung 1 (Bild 4) zu ersetzen.

Im Fall ¢ ist auBerdem der gestrichelt umrahmte Teil 2 durch Schaltung 2 (Bild 5) zu er=

setzen.

6. Ergebnisse

Die zeitlichen Verldufe der Auslenkungen Y] (t)und Y2 (t) sind fur die Falle a, b, ¢
in den Bildern & bis 12 festgehalten.
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Bild 6 Storfunktion
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Bild 7 Auslenkung der Masse m,
Fall a
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Bild 8 Auslenkung der Masse m
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Bild 11 Auslenkung der Masse m
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Bild 12 Auslenkung der Masse m
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