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Cel laboratorium:
¢ Dokonanie pomiaru drgan swobodnych urzadzenia.
o Identyfikacja wspodtczynnika ttumienia jednostkowego i czestosci wiasnej na
podstawie analizy parametréw sygnatu.
¢ Symulacja drgan urzadzenia.

Czes$¢ 1: Pomiar drgan urzadzenia
Narzedzia:
¢ Stanowisko badawcze z maszyng wirnikows.
e Czujnik drgan podtagczony do systemu rejestracji.
e Oprogramowanie MATLAB.
Instrukcja:
1. Rozpocznij rejestracje sygnatu drgan na okres 20 sekund za pomocg pliku
test_wib.mlx.
2. Po rozpoczeciu rejestracji sygnatu wywotaj niskoczestotliwosciowe drgania wtasne
catego stanowiska poprzez wytrgcenie go z potozenia rownowagi.
3. Po zakonczeniu pomiaru zapisz zmienng yt dostepng w przestrzeni roboczej MATLAB
jako plik Dane_lab4.mat.

Czes¢ 2: Identyfikacja parametréw ukfadu
Narzedzia:
e Oprogramowanie MATLAB.
e Plik z zarejestrowanymi danymi: Dane_lab4.mat.
Instrukcja:
1. Wygeneruj wykres drgan w czasie za pomocg polecenia
load Dane_lab4;
plot(yt(:,1),yt(:,2));
2. Z otrzymanego wykresu wyznacz okres drgan ttumionych T; oraz amplitudy dwdch
kolejnych wychylen A,, i A,,41. Na ponizszym rysunku zaznaczono te wielkosci.
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Stosunek dwadch kolejnych amplitud jest zwigzany zaleznoscig

=

ehTe = An_ (1)
An+1
gdzie wyktadnik funkcji ekspotencjalnej nazywany jest logarytmicznym dekrementem
ttumienia D = hT;. Jest on miarg spadku amplitudy drgan w czasie jednego okresu.
Aby wyznaczy¢ go z rownania (1), nalezy je przeksztatci¢ do postaci:
hT, = In () (2)
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a nastepnie
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h = Titln (/fn—j) (3)

Oblicz, dla danych uzyskanych z wykresu, wspotczynnik ttumienia jednostkowego h.
3. Czestosci drgan wtasnych i ttumionych sg zwigzane zaleznoscig

w; =~ Wi — h? (4)

Czestosé drgan ttumionych i okres drgan ttumionych sg zwigzane zaleznoscig
2T
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Wyznaczajac z réwnania (4) w, = \/wtz + h?,azréwnania (5) w; = T otrzymasz

W = (2—”)2 + h? (6)

Te

Oblicz, dla danych uzyskanych z wykresu, czestos¢ wtasng uktadu w.

Czes¢ 3: Symulacja drgan urzadzenia
Narzedzia:
e Oprogramowanie MATLAB Simulink.
e Zidentyfikowane parametry uktadu: wy i h.
Instrukcja:
1. Zamodeluj w programie Matlab/Simulink uktad rzeczywisty bazujagc na réwnaniu
opisujgcym drgania swobodne ttumione

y+2hy + w3y =0 (7)

Symulacja drgan uktadu polega na rozwigzaniu réwnania (7), czyli jego scatkowaniu.
W tym celu przeksztatca sie rownanie (7) do nastepujgcej postaci

j = —2hy — wiy (8)

2. W programie Matlab/Simulink zbuduj ukfad, ktdérego struktura odpowiada
catkowaniu réwnania (8). Skorzystaj z ponizszego schematu. Uzyte w schemacie bloki
to: Gain, Sum, Integrator, Scope.
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3. Wprowadz? zidentyfikowane wartosci w, i h.

4. Zasymuluj drgania uktadu uruchamiajac symulacje z warunkami poczgtkowymi
dobranymi tak, aby wyniki symulacji byty zbiezne z wynikami pomiaru.

Najwaziniejsze do zapamietania
e Analiza drgan swobodnych ttumionych pozwala okresli¢ wifasciwosci dynamiczne
uktadu drgajgcego.
o Eksperyment i symulacja powinny dawac¢ zbiezne wyniki, co potwierdza poprawnos¢
modelu.
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