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Vorwort 
 
Das vorliegende Buch ist aus einer Masterthesis entstanden, die an der Wehrtechnischen Dienst-
stelle (WTD 41) Trier unter der Betreuung von Herrn Zils, Mitarbeiter der WTD 41, und unter 
der Betreuung von Herrn Prof. Dr.-Ing. U. Zimmermann aus dem Fachbereich Maschinenbau der 
Fachhochschule Trier angefertigt wurde. Es enthält wesentliche Grundlagen der experimentellen 
Modalanalyse und stellt darauf aufbauend einige Verfahren und Geräte zur Lösung von mechani-
schen Schwingungsproblemstellungen vor. Die mathematisch beschriebenen Algorithmen kann 
der interessierte Leser mit Hilfe der enthaltenen Flussdiagramme ohne großen Aufwand in ein 
Computerprogramm umwandeln. Der mögliche Messaufbau mit Erläuterung der einzelnen Kom-
ponenten und der Umgang mit notwendigen Messgeräten sind ebenfalls ein Bestandteil dieses 
Buches. 
Die Verfahren experimenteller Modalanalyse werden erstmals am Beispiel unterschiedlich kom-
plexer Strukturen in praktischen Versuchen direkt miteinander verglichen, um die Leistungsfä-
higkeit der einzelnen Algorithmen aufzuzeigen. Die messtechnische Nachbearbeitung der aufge-
zeichneten Messsignale sowohl im Zeit- als auch Frequenzbereich ist dabei von großer Bedeu-
tung. Anhand der gewonnen Erkenntnisse werden neue Ansätze zur Verbesserung der Pra-
xistauglichkeit der Verfahren vorgeschlagen.    
 
 
 
Trier, im Januar 2012 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Die „Trierer Systemtechnik“ fokussiert für den Maschinenbau wissenschaftliche Aktivitä-
ten im Bereich der Mechatronik, Mess- und Regelungstechnik, Antriebs- und Fluidtechnik, 
sowie diverser Simulationstechniken. Darüber hinaus ist mit der zugehörigen Publikati-
onsreihe ein Forum entstanden, in dem Lehr- und Fachbücher veröffentlicht werden, aber 
auch eigenständige umfassendere Forschungsbeiträge junger Autoren im interdisziplinä-
ren Kontext einer breiteren Öffentlichkeit zugänglich gemacht werden können. Die Reihe 
„Trierer Systemtechnik“ wird herausgegeben von Harald Ortwig und Uwe Zimmermann. 
 
Prof. Dr.-Ing. Harald Ortwig Studium des Maschinenbau an der RWTH Aachen, Promotion 
am Institut für hydraulische und pneumatische Antriebe und Steuerungen. Industrietätigkeit im 
Bereich Mobilhydraulik, seit 1993 an der Fachhochschule Trier. 
 
Prof. Dr.-Ing. Uwe Zimmermann, B.E. Studium des Maschinenbau an der RWTH Aachen und 
in den USA, Promotion am Institut für Regelungstechnik. Industrietätigkeit im Bereich Regelung 
schnelllaufender Grossdieselmotoren, seit 1995 an der Fachhochschule Trier. 
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ẍ
[

m
s2

]
Beschleunigung

ξ [s] Dämpfungsgrad

Experimentelle Modalanalyse M. Eng. Buerakov


