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Hybride dynamische Systeme kombinieren diskretes
mit kontinuierlichem Zeitverhalten. Ursachen dafür
sind Stöße, Spiel, Schaltvorgänge oder ähnliches.
Charakteristisch für diese Systeme sind “Ereignis-
se”, d.h. diskrete Punkte, an denen sich die Sys-
temparameter oder Zustände sprunghaft ändern.
Für eine möglichst genaue numerische Simulation
derartiger Systeme ist es entscheidend, dass der Zei-
tintegrator dieses Umschalten gut abbilden kann.

Arbeitsprogramm:

1) Einarbeitung in MATLAB am Beispiel der Simu-
lation und Parameteridentifikation eines erweiterten
Doppelpendelmodells (Starrkörper, Gelenkreibung,
elastischer Aufhängepunkt)
2) Einarbeitung in variationelle Integratoren und hy-
bride Systeme am Beispiel eines Einmassenschwin-
gers mit elastischem Anschlag
3) Implementierung eines variationellen Integrators
für hybride Systeme, bestehend aus mehreren Starr-
körpern, z.B. Doppelpendel mit Wand
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