Einfachste mechanische Schwingsysteme

* Feder-Masse-Schwinger (ohne Erregung, ohne Dampfung)
Kennzeichen: Rickstellung durch elastische Verformung eines masselosen
Linientragwerks
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Skizziert sind die statischen Ruhelagen,

Anmerkung Kleine Verformungen




Pendelschwinger (ohne Erregung, ohne Dampfung)

Kennzeichen: Rickstellung durch Umwandlung von potentieller Energie in

kinetische
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q(t) =C, coswt +C, sinwt
oder: q(t) =C cos(wyt —a)

Reduzierte Pendellange
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Anmerkung

Skizziert sind ausgelenkte Lagen
(in Wirklichkeit klein)




