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Laboratorium Dynamiki uktadow mechanicznych

Laboratorium nr 06

Temat: Analityczne modelowanie drgan uktadow o jednym stopniu swobody



Cel laboratorium:

¢ Analityczne modelowanie uktadu drgajgcego o jednym stopniu swobody.

Katedra Mechaniki Stosowanej i Robotyki
Wydziat Budowy Maszyn i Lotnictwa, Politechnika Rzeszowska

e Symulacja drgan uktadu.

Czes¢ 1: Sformutowanie rownania ruchu ukfadu

Instrukcja:

1. Stosujgc znane z mechaniki ogdlnej formalizmy utéz réwnanie ruchu jednego uktadu

mechanicznego pokazanego w tabeli.
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P=P,cos(6t)

y=Y.cos(6t)

2. Sprowadz rdwnanie ruchu do standardowej postaci

¥ + 2hx + wix = qcos(6t) (1)
3. W celu wyznaczenia parametréow h, w, i q wykorzystaj dane z tabeli.

Nr m1 m2 I r r k1 k2 ks C1 C2 Po Mo Yo 0 xa(0) X (0)

[kg] [kg] [m] [m] [m] [N/m] [N/m] [N/m] [Ns/m] [Ns/m] [N] [Nm] [m] [rad/s] [m] 0 /]A

m/s

1 |1 |1 |o5 0.1 | 3000 | 2000 2 10 - 50 |0001 |0
2 |1 |1 |05 |- |o1|4000 | 300 10 - 002 (40 |o0 0.1
3 |5 - Jo1 [- 100 | 100 5 5 5 - 20 | 0002 |01
4 |5 |- 01 | - 100 | 500 5 001 |20 |oO 02
5 |3 [3 |- |- Jo1]10 |50 3 6 5 - 30 | 0005 |0
6 |2 |1 |o05 0.1 | 2000 | 2000 2 - 001 |5 |o0 05
7 [1 |1 Jos - |3000 |- - 2 - 5 - 40 | 0002 |0
8 |1 |2 |o5 0.1 | 2000 | 2000 | 250 | 5 5 - 002 |30 |oO 04

Czes$¢ 2: Symulacja drgan uktadu

Narzedzia:

e Oprogramowanie MATLAB Simulink.

Dane

e parametry: h, wyiq.

Instrukcja:

Zamodeluj w programie Matlab/Simulink drgania uktadu mechanicznego poprzez
rozwigzanie rownania (1). Schemat blokowy rozwigzania znasz z poprzednich zajeé.
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