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=» Abstraktion realer System in generalisierten Modellen
um mathematische Simulationsmodelle ableiten zu knnen
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Wdh: Verallgemeinerte Netzwerkelemente
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B Masse:
F 1 2 F
= @ I O i
Vi
N———
V2
N
generalisierte Auslenkung | generalisierter Impuls | generalisierter Fluss | generalisierte Spannung
e 1r f e
elektrisch magn. Flussverkettung elektrische Ladung elektrischer Strom elektrische Spannung
W Qo i=Q u=y
mechanisch mechanischer Weg mechanischer Impuls Kraft Lineare Geschwindigkeit
translatorisch x P F=p V=3
rotatorisch Winkelauslenkung Drall Drehmoment Winkelgeschwindigkeit
@ L M=L o=@
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Wdh: Verallgemeinerte Netzwerkelemente

® Masse:

 J

® Vergleich mit Kapazitat:

Eine Masse ist darstellbar durch

einen Kondensator mit C=m
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F=m-a=m-v=m-X
U

p=m-X

U

g =m-€
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Wdh: Verallgemeinerte Netzwerkelemente ﬂ(".

®m Feder:
ky
>0 U
Vi V=V — Vv =X X F=k-q.
P
-
N V2
® Vergleich mit Induktivitat:
U rd
Eine Feder ist darstellbai durch w=L-i 10—)——_—02
eine Induktivitat mit L = — L
k U f=F L2 L
q =L-f kr
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Wdh: Verallgemeinerte Netzwerkelemente

® Dampfer:
F o1 ul 2
>0 I:I Q=
4l
N—
o
X V2

® Vergleich mit Widerstand:

Ein Dampfer ist darstellbarldurch
einen Widerstand mit R = q
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F=d-v=d-x

f=d-e
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