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Relativer Fehler des reduzierten Systems
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Fehlerabschatzung des reduzierten Problems:
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Probleme mit Kontakt auf Rand
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C: Angepasste Zeitintegration

Fluid-Struktur Interaktion FEM-Simulation eines Hydrolagers Heterogene Mehrskalen-Methoden (HMM) Co-Simulation
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» Ziel: Verbesserte Modellierung und Simulation nichtlinearer Optimierung von Handllgg und Komfort . Viertelfahrzeug
Systemkomponenten zur Betriebsfestigkeitsanalyse H - I min J(x, u) = min (,uh / Fr(t)? dt + pc / Fo(t)? dt)
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proper orthogonal decomposition (POD)
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» Reduktion der Rechenzeiten durch Lookup-Verfahren: discrete Training
empirical interpolation method (DEIM), trajectory piecewise
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POD mit Lookup-Ansatz fiir nichtlineare Modelle
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Parametrische Optimierung (offline):
Konstruiere POD-Basis und Lookup-Table _ : 3 g
3 ' ' Einlesen der I\/Iatrize(r? aus Textfiles in Matlab P 3h 1. Berechnung einer optimalen Steuerung fiir ul " [ '
Neue Ansatze zur Materialmodellierung Nominalparameter pq J J L
» GroBe Deformationen Lose reduziertes System > min 2. Berechnung der Sensitivitat der Steuerung 2 (po) ) 0 S
» Nichtlineare Materialgesetze POD mit Lookup-Table, 45 Berechnung 3. Online-Berechnung: lineare Updateformel ungerTemegeIt geregelt
: . O : . du*
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U. Becker: Efficient time integration and nonlinear model reduction for
incompressible hyperelastic materials (Dissertation, TU Kaiserslautern)

M. Kobis: Anwendung heterogener Mehrskalenverfahren mit Straffunktion zur
Losung differentiell-algebraischer Gleichungen in der Mehrkorper-
simulation (Masterarbeit, Martin-Luther-Universitat Halle-Wittenberg)
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