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FLERKROPPSDYNAMIK FMENO1
Multibody Dynamics

Antal hogskolepoing: 8. Betygsskala: TH. Niva: A (Avancerad niva). Huvudomrade:
Teknik. Undervisningssprik: Kursen kan komma att ges pa engelska. Overlappar
foljande kurs/kurser: FMEO71 och FME120. Valfri for: F4, F4bem, F4tf, 14, M4bem.
Kursansvarig: Univ.lektor Per Lidstrom, per.lidstrom@mek.lth.se, Mekanik.
Forkunskapskrav: Grundliggande kurser i mekanik, linjir algebra och analys.
Prestationsbedémning: Godkinda inlimningsuppgifter och skriftlig tentamen. Hemsida:
heep://www.mek.Ith.se.

Syfte

Syftet med kursen ir att:

- ge kunskaper om den grundliggande teorin for dynamiken hos Flerkropps-system
bestiende av stela och enkla flexibla kroppar.

- ge insikter i den numeriska analysen av Flerkroppsdynamikens ekvationer.
Mal

Kunskap och forstielse
For godkind kurs skall studenten

« kunna redogora for de viktigaste resultaten i teorin for Flerkroppsdynamik.

« kunna formulera teoretiska modeller for system av kopplade stela och enkla elastiska
kroppar.

« kunna nagot om de kommersiella datorprogram for Flerkroppsdynamik som finns
tillgingliga p4 marknaden.

Firdighet och formaga
For godkind kurs skall studenten

« kunna analysera vissa enkla Flerkropps-system med hjilp av datorprogram (Mathcad,
FEM, MBS-program).

+ kunna redogora f6r en genomférd analys av ett flerkroppsproblem i en vilskriven
rapport.

« kunna beskriva nigra tekniska problem i industriella tillimpningar som kan studeras

med hjilp av Flerkroppsdynamik.


http://www.mek.lth.se

Virderingsformdga och forhillningssitt
For godkind kurs skall studenten

« kunna virdera erhéllna resultat utifrin den aktuella problemstillningen och fysikalisk

rimlighet.

Innehall

Stel kropps kinematik och dynamik; Eulers vinklar, m.m., troghetstensorn, Eulers
ekvationer, Effekt och energi. Rotation kring fix axel och fix punkt; lagerreaktioner,
dynamisk balansering, stabilitet, Gyroskopisk rérelse. d’Alemberts princip. Lagranges
ekvationer; tving, frihetsgrader, Lagrangefunktion, generaliserade krafter.
Flerkroppssystem; holonoma och icke-holonoma tvingsvillkor, tvingskrafter,
kontaktkrafter, friktion, effektforlust. Lagranges ekvationer med tvangsvillkor. Stela och
flexibla kroppar i system; diskretisering och koordinatrepresentation, mass- och

styvhetsmatriser. Rorelseckvationerna; deras konstruktion och numeriska behandling.

Nigot om programsystemen ADAMS, MATLAB m.fl.
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