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V(@ -
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stabiles Gleichgewicht: lokales Minimum im s-dim g-Raum

: 5V
< Hesse Matrix ( 9999

) hat nur positive Eigenwerte (s.u.)

g=qo
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» Bewegungsgleichungen (fir kleine Auslenkungen):

S S
oL : d oL --
>*-_I(X:Mjqu = E@=;Mka
-1 =1

S
L
> 2L = — 3 Ki Gk
P
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> Bewegungsgleich:mgen (fir kleine Auslenkungen):
> % =- i Kik Qk
P
- 5 (Ml K =0, = 1ies

» Matrixnotation:
T=34"Mgq, V=}q9'Kq, L=} (d"M§—- q'Kq)

= [Mg+Kqg=0
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Mg +Kq=0

» Losungsansatz: q(f) = ge! = §=iwqg, §=-w?q

= | (K —w’M) §=0| homogenes lineares Gleichungssystem

flr die s Komponenten von @

> triviale Lésung: g =0 (existiertimmer, aber physikalisch uninteressant)

» nicht-triviale Lésungen:
existieren nur, wenn die Gleichungen linear abhangig sind

& |det(K —w?M) =0| ,Sakulargleichung®
(verallgemeinertes Eigenwertproblem)
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Séakulargleichung: det (K — w?M) =0
» linke Seite = Polynom s-ten Grades in w?
— s verallgemeinerte Eigenwerte w/? (wj: ,Eigenfrequenzen®)
zugehdérige Eigenvektoren: g¥  (,Normalmoden*)
Eigenschaften (weitgehend ohne Beweis)
» Kund M sind symmetrisch. = w? € R
» g¥ kénnen reell gewéhlt werden.
» Mégliche Normierung: g% TM g¥ =1
Dann gilt: g TM qv = §;

» {g¥} bildet eine Basis des s-dimensionalen Raums der g.
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