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Modale Analyse
für lineare Systeme unter 
dynamischer Belastung
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Dynamisch belastetes System
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lineares, inhomogendes DGL-System 2. Ord. (ungefesselt)
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Eigenwertproblem (EWP)
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nicht triviale 

Lösung: det(...) 0=
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Eigenfrequenzen und Eigenformen
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Bei               ist die Gesamtmatrix singulär.
Die Eigenformen            (1. und 2. Schwingungsform) 
sind nur bis auf einen frei wählbaren Faktor bestimmbar:
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1. und 2. Eigenform (Eigenvektoren EV)
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Modalansatz für großen Systemen
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inhomogenes DGL-System mit  n Freiheitsgraden (gedämpft):
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