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Die gewdOhnliche Stabilitatsuntersuchung eines
nichtlinearen, parameterabhangigen dynamischen
Systems fuhrt auf eine Analyse des linearisierten
dynamischen Systems. Das Ergebnis liefert Schranken
far die Stabilitat einer stationaren und konstanten Losung
des dynamischen Systems gegenuber allen Stérungen -
auch beliebig kleinen Storungen.
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Wenn aber die stabile, stationare Losung in bestimmten
Parameterbereichen nicht die einzige stabile LOsung des
nichtlinearen dynamischen Problems ist, hangt die
berechnete stationare LoOsung von den
Anfangsbedingungen ab. Man konnte auch sagen dass
die stationaren LOsungen in diesen Parameterbereichen
nur instabil gegenuber hinreichend grof3en Stérungen
sind.
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2.56(dx/dt*) + 0.32(dx/dt) + = + 0.05z° = 2.5cos(t); (1)

mit den Anfangsbedingungen:

z(0) = 3.15,dz/dt(0) = 5.81; (2)
und

- 2(0) = —1.63, dz/dt(0) = 0.34; 3)
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Figure 2: Rote Kurve: Anfangsbedingungen x(0) = 3.15, dx/dt(0) = 5.81
Blaue Kurve: Anfangsbedingungen x(0) = -1.63, dx/dt(0) = 0.34
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Der Jacobimatrix des dynamischen Systems x = F(x; \)
sel J =[0fi/0x;],1,) =1,2,...N, und er existiert
im Bezugspunkt xg mit dem Wert Jo. Der Bezugspunkt
xg ist ebenso wie Jg unabhangig von der Zeit, t.

Wir schreiben dann die Gleichung in der Form:

X = F(X; )\) = J()X + G(X; )\), Jo = JO()\).

G(x; ) ist ein Restglied, das alle die nichtlinearen
Funktionsteile enthalt.
Wenn ||G(x; \)||/||x|| — 0 fr x — xq, wo || || ein Norm -
z.B. euklidischer - bezeichnet, und Jg # 0, dann ist die
Gleichung x = Jgx die im Bezugspunkt x¢ linearisierte
Gleichung.
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Figure 3: Beispiel einer nichtlinearen Funktion und ihrer im (0.6 , y(0.6)) lin-
earisierten Funktion. Die linearisierte Funktion ist die Kurventangente im Punkt
(0.6, y(0.6))
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Figure 4: Konizitdt 4 und Rollradius r
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Figure 5: Ein Verzweigungsdiagramm fir einen Drehgestellwagen. Es wird die
I Amplitude der Bewegungen, r gegenuber der Geschwindigkeit, V gezeigt
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Es gibt einige Berechnungsmethoden der aquivalenten

Konizitat, die unterschiedlic
Profilpaarung liefern, und al
aquivalente Konizitat keine

Mathematik ist.

ne Ergebnisse flr dieselbe

en ist gemeinsam dass die

_inearisierung im Sinne der
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Figure 6: Der Hopf Verzweigungspunkt (obere Kurve) und die kritische
I Geschwindigkeit (untere Kurve) bez. des Rad-Schiene-Reibwertes
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Figure 7: Der Hopf Verzweigungspunkt (obere Kurve) und die kritische
Geschwindigkeit (untere Kurve) bez. des normierten Dampfungskoeffizienten des

Schlingerdampfers
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Figure 8: Verzweigungsdiagramm eines Radsatzes.
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Figure 9: Die Konizitét bez. der Seitenverschiebung, Fall A
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L Figure 12: Verzweigungsdiagramm, Fall B
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Figure 13: Die DSB Doppelstockwagen von BOMBARDIER Gérlitz
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Die aquivalente Konizitat ist keine
Linearisierung der Rad-Schiene
Kontaktgeometrie, und sie darf
deswegen in den theoretischen,
laufdynamischen Untersuchungen der
o EIsenbahnfahrzeuge nicht angewandt

= werden.
-



