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Kinematik und Kinetik räumlicher Systeme (I)

Modell eines Fliehkraftreglers
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Kinematik und Kinetik räumlicher Systeme (II)

Modell einer Zentrifuge
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Modellierung in der Maschinendynamik

Modell eines Schwungrades
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Modell einer Fahrzeugfederung
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Balkenschwingungsversuchsstand

Modell des Schwingungsbalken
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Mathematische Methoden der Maschinendynamik

Fourier-Analyse eines Freilaufes
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Fourier-Analyse eines Kolbens
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Freilauf einer MTB-Nabe

Komplexe Zahlen und Schwingungen
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Schwingungserregung durch beliebige Signale

Schwingungsantwort beim Einschalten
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Periodisches Ein-Aus-Schalten
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Schwingungen mit mind. zwei Freiheitsgraden

Getriebewellenschwingungen
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Schlusswort

Ausblick auf weiterführende Studien

1 Vorlesung ‘Maschinendynamik kontinuierlicher Systeme’

2 Vorlesung ‘Numerische Dynamik flexibler Strukturen’

Gasturbinenläufer zur Stromerzeugung

Quelle: https://www.energate-messenger.de (General Electric), Gas & Wärme, 23.01.2019
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