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Ubung 4: Radpendel

Teil I: Linearisierung von Differentialgleichungen

Allgemeine Form, Beispiel.

Teil Il:

Winkel, Koordinaten, Freischneiden,
Gleichgewicht.

Wiederholung, Tipps

A
Teil lll: Radpendel g
An einer senkrechten Wand rollt ein _
Rad (Radiusr, , Masse m; und Seil

Massenmoment 2. Gradgs um den
SchwerpunktS ). Gehalten wird es

dabei

Schwerpunkss des Rades reibungsfrei
Uber eine sehr kleine Rolle hé&izu | .

~.ollen,
haften

von einem Seil, das vomMuJs

einer angehéngten Masse, gefihrt : :

wird.

Gegeben:

_1 2
a, r, my, my, Js =Smyr

Aufgaben:

a.

Stelle die Bewegungsdifferentialgleichung des Systdélr die Koordinate(t) auf.
Benutze dazu dad.6sungsrezept fur dynamische Gleichgewichte®, pkfeite 21,
Schritt 2-4 Es kann sich lohnen, einige Hilfsvariablen zugétizzu x einzufihren,
siehe auch im SkripBeispiel zum Lsungsrezept*

Berechne die statische Ruhelagg,; des Rades. Wie grof3 musas sein, damit ein
statisches Gleichgewicht moglich ist?

Linearisiere die Bewegungsgleichung um die statidRtihelage.

Wie gibt man die Eigenfrequenz bei Federschwingaongen, die mit der
Differentialgleichungmi + bx + kx = 0 beschrieben werden? Wie bestimmt man
nun wohl in unserem Fall die Eigenfrequeng fir kleine Schwingungen um die
statische Ruhelage?

Lése sowohl die nichtlineare als auch die linearisi Differentialgleichungen mit
Hilfe von Matlab. Schreibe dazu beide Differentieighungen in Systeme erster
Ordnung um. Auf der Homepage befindet sich wiedeiPeogrammrumpf. Verwende
zunachst die Startwerte(0) = x4 uUnd x(0) = 0,1. Teste dann auch andere
Startwerte.



