Technische Dynamik 1
Linearisierung durch Störansatz

Bearbeitsdatum:  22 Januar 2007 

Kapitel 3, Absatz 2 geht um dieses Thema.  Ist die Differentialgleichung (DGL) eines Systems nicht linear, lässt sich das System liniearisieren durch diese Methode.  Dazu kann man die Ruhelagen des Systems finden und weiter den Stabilitätszustand (und entsprechende Umstände) jeder Ruhelage bewerten.  Der Störansatz besteht aus den folgenden Schritten:

1.
Man ersetzt die Bewegungsvariable, x z.B., mit eine Summe eines stationären Teils, x0, und eine kleine Abweichung um x0, x.  Also x = x0 + x.
2.
Man stellt diese Ersetzung in die DGL.
3.
Wird der stationäre (statische) Fall betrachtet.  Er wird von x = 0 bezeichnet (das System ist still.)  Weiter sind 
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= 0 im statischen Fall.

4.
Man löst die DGL mit x = 0 für x0,  Die Lösungen sind die Ruhelagen.

5.
Anschließend zieht man jeder Ruhelage in Betracht, um die Stabilitätszustand und Umstände für jede zu bewerten.  Man ersetzt in der ursprünglichen DGL x mit x01 + x.  Dann verwendet man die Tat, dass x sehr klein ist.  D.h. sin(x) ≈ x, cos(x) ≈ 1, xn für n > 1 ≈ 0, etc.
6.
Jetzt lassen sie sich die Stabilitätszustand und Umstände bestimmen.  Nach dem Hurwitz-Kriterium ist das System an einer Ruhelage stabil, wenn alle Koeffizienten der DGL dasselbe Vorzeichen haben (alle plus oder alle minus).  Nach dieser Anforderung bestimmt man Werte des Systemparameters, die diese Anforderung erfüllen.
7.
Man zieht alle Ruhelagen in Betracht, eine nach der anderen, um alle Ruhelagen stabilitätsweise zu bewerten.
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