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Vorwort

Antriebselemente spielen hinsichtlich ihres Schwingungsverhaltens sowohl im
Maschinen- und Anlagenbau als auch in der Fahrzeugtechnik eine bedeutende
Rolle. Da in einem Antriebsstrang immer mehrere Maschinenkomponenten
gleichzeitig wirken (z.B. Motoren, Kupplungen, Getriebe usw.), sind auch die
dynamischen Effekte in ihrer Gesamtheit als ein typisches Systemproblem zu
betrachten.

In der vorliegenden Arbeit, die wiahrend meiner Tatigkeit als Stipendiat und
wissenschaftlicher Mitarbeiter am Institut fir Maschinenelemente und Maschi-
nengestaltung der Rheinisch-Westfalischen Technischen Hochschule Aachen ent-
stand, wird ein Simulationsverfahren vorgestellt, mit dem dynamisch bean-
spruchte Antriebselemente berechnet werden konnen. Es handelt sich hierbei
um eine Schwingungssimulation im Zeitbereich, wobei der Schwerpunkt auf Tor-
sionsschwingungen liegt. Die Einbeziehung von nichtlinearen Systemeigenschaf-
ten (beispielsweise von Kupplungen und Getrieben) in die Modellbildung ist in
diesem Zusammenhang von grofiter Bedeutung. Zusétzlich miissen noch die
Einflisse aufgrund instationirer Betriebszustande beachtet werden.

Das zu entwickelnde Simulationsverfahren mufite im Hinblick auf eine praxisge-
rechte Anwendung so konzipiert werden, dafl das reale Verhalten von Antriebs-
systemen moglichst genau mit Hilfe der Simulationssoftware abgebildet werden
kann. Hierzu war es erforderlich, im ersten Schritt die Charakteristiken dy-
namisch beanspruchter Antriebselemente systematisch zusammenzustellen und
geeignete mathematische Modelle aufzustellen.

Ich mochte an dieser Stelle besonders betonen, dafl die in diesem Buch vorge-
stellten rechnerischen Ansdtze und Ergebnisse anhand zahlreicher Messungen
verifiziert werden konnten. Es ist mir deshalb ein besonderes Anliegen, auf
die praxisnahe Anwendung der Schwingungssimulation und die damit verbun-
dene industrielle Bedeutung hinzuweisen. Hierzu sollen auch die ausfiihrlichen
Beispiele in den jeweiligen Kapiteln und Abschnitten beitragen.

Zum Schlufl méchte ich noch einige Worte des Dankes hinzufiigen. Der Studien-
stiftung des deutschen Volkes, Bonn — Bad Godesberg bin ich fiir die wohl-
wollende Promotionsférderung und die gewahrte ideelle und finanzielle Hilfe zu
auflerordentlichem Dank verpflichtet.

Herrn Professor Dr.-Ing. Ch. Troeder, Oberingenieur und Akademischer Ober-
rat am Institut fir Maschinenelemente und Maschinengestaltung, danke ich fir
die intensive Betreuung, die zahlreichen Fachgesprache und die tatkraftige Un-
terstitzung, die zum Erfolg und zur Bereicherung dieser Arbeit filhrten. In



VI Vorwort

gleicher Weise danke ich Herrn Professor Dr.-Ing. H. Peeken, dem Leiter des
Institutes, fur die Anregung zu dieser Arbeit und seinen personlichen Einsatz.

Fur das Interesse und die kritische Durchsicht danke ich den Herren Professor
Dr.-Ing. M. Weck und Professor Dr.-Ing. R. Koller ganz besonders.

Durch ihre wertvollen Ratschlage haben die Herren Dr.-Ing. G. Diekhans, Dipl.-

Ing. G. Kaufhold, Dr.-Ing. B. van den Heuvel und cand. inform. M. Krafl zum
Gelingen der Arbeit beigetragen.

SchlieBlich gilt mein Dank Herrn Professor Dr. B. Schmidt, Mitherausgeber der
Reihe , Fachberichte Simulation“, sowie dem Springer-Verlag fiir die Ubernahme
der Verdffentlichung und fir die angenehme Zusammenarbeit.

Ich hoffe, dafl durch diese Arbeit das umfassende Gebiet der digitalen Schwin-

gungssimulation im Schwerpunktbereich der Antriebstechnik transparenter ge-
worden ist.

Eschweiler, im Juli 1988 Andreas Laschet
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