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ｉｎｔｅｒｖａｌ１ｔｈ．ＭａｔｒｉｘＭ，Ｃ，Ｋ，Ｆｃａｎｂｅｅｓｔａｂｌｉｓｈｅｄ
ｕｓｉｎｇＦＥＭ，ｔｈｅｖａｌｕｅＸ１，Ｘ１，̈Ｘ１ｃａｎｂｅｃａｌｃｕｌａｔｅｄｉｎ
ｉｎｔｅｒｖａｌ１ｔｈ．

Ｓｅｃｏｎｄ，Ｘ１ａｎｄＸ１ａｒｅｓｅｔｔｏｔｈｅｉｎｉｔｉａｌｖａｌｕｅｏｆ
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ｏｖｅｒａｇａｉｎａｎｄｔｈｅｖａｌｕｅＸｎ，Ｘｎ，̈Ｘｎｃａｎｂｅｃａｌｃｕｌａｔｅｄ
ｉｎｉｎｔｅｒｖａｌｎｔｈ．Ｘｎ，Ｘｎ，̈Ｘｎ ａｒｅｏｎｔｈｅ０ｄｅｇｒｅｅｏｆ
ａｎｔｅｎｎａｒｏｔａｔｉｏｎａｎｇｌｅ．

ＣｏｍｐａｒｅＸ０，Ｘ０ｗｉｔｈＸｎ，Ｘｎ，ｉｆｔｈｅｅｒｒｏｒｂｅｔｗｅｅｎ
Ｘ０，Ｘ０ ａｎｄＸｎ，Ｘｎｉｓｔｏｏｂｉｇ，ｓｕｂｓｔｉｔｕｔｅＸｎ，Ｘｎｆｏｒ
Ｘ０，Ｘ０，ｃｏｍｅｂａｃｋｔｏｔｈｅｆｉｒｓｔｓｔｅｐ，ｃａｌｃｕｌａｔｅａｇａｉｎ，
ｔｉｌｌｔｈｅｅｒｒｏｒｉｓｓｍａｌｌｅｎｏｕｇｈ．

ＡｃｃｏｒｄｉｎｇｔｏＸｎ，Ｘｎ，ｔｈｅａｎｔｅｎｎａｔｒａｃｔｉｏｎｔｏｒｑｕｅ
ｃａｎｂｅｃａｌｃｕｌａｔｅｄｕｓｉｎｇＥｑ．（７）．

３ Ｅｘａｍｐｌｅ

Ｆｉｇ．２ｉｓａｒａｄａｒａｎｔｅｎｎａｓｙｓｔｅｍ．Ｉｔｓｒｏｔａｔｉｏｎｐｅｒ
ｍｉｎｕｔｅｉｓｓｉｘｃｉｒｃｌｅｓ．Ｗｅａｓｓｕｍｅｔｈａｔｗｉｎｄｓｐｅｅｄｉｓ
２０？ｍ／ｓ，ａｎｄｔｈｅｗｉｎｄｄｉｒｅｃｔｉｏｎｉｓｉｎｖａｒｉａｂｌｅ．Ｎｏｗｗｅ
ｃａｌｃｕｌａｔｅｔｈｅａｎｔｅｎｎａｔｒａｃｔｉｏｎｔｏｒｑｕｅａｎｄｔｈｅｄｉｓｐｌａｃｅ
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ａｎｔｅｎｎａｔｒａｃｔｉｏｎｔｏｒｑｕｅ．Ｂｅｃａｕｓｅｔｈｅｒｏｔａｔｉｏｎｒａｄｉｕｓｏｆ
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应用模态坐标求解天线机械系统动力学响应
李 普 孙庆鸿 陈 南

（东南大学机械工程系，南京 ２１００９６）

摘 要 应用Ｌａｇｒａｎｇｅ方程和有限元法建立了由２个弹性体组成的有高精度要求的某型雷达天线
机械系统动力学方程，并应用模态坐标进行了降阶，大大降低了方程自由度，减轻了计算量，给出了

天线匀速旋转时的方程解法，得到了天线机械系统在２５？ｍ／ｓ风速下保持匀速运转时的位移响应
和所需的驱动力矩．为天线机械系统误差确定和驱动系统设计提供了依据．
关键词 天线，动力学，模态坐标
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