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Przyktady do rozwigzania podano na rys. 1. Dane do przyktadéw przedstawiono w tab.1.
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Rys .1. Przyktady uktadéw mechanicznych
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Tabl. Dane do przyktaddw z rys. 1.

Nr m; my mj l 1 12 13 I I k 1 kz k3 k4 P() M() y() Zy 9
[kg] | [kg] | [kg] | [m] [m] [m] [m] [m] [N/m] [N/m] [N/m] [N/m] [N] [Nm] [m] [m] [rad/s]

1 |12 |2 |- 0.5] - - - - 1000* | 1000 | 500 | - - 2 0.01 | - 60

2 |5 1 - - - - 02] - 500* | 1000 | 1000 | - - 3 0.01 | - 30

3 1 1 - 05105 - - - 1000 | 1000 | - - 10 1 - - 30

4 |1 1 - 0.5] - - - 0.1 ] 1000 | 2000 | 1000 | 1000 | - - 0.01 | 0.01 | 60

5 |5 1 - - 0.5 - 0.1] - 100 200 | - - 5 1 - - 40

6 |2 |5 |- - - - - 0.1] 200 400 | 250 | - - 1 0.02 | - 20

7 11 |4 |- - - - - 0.1 ] 100 400 100 | - 10 1 - - 40

8 |1 2 1 - - 0.5] - 0.1 ] 1000 | 2000 | 1000 | 1000 | - - 0.03 | 0.01 | 50

9 |1 1 - 0.5] - - - - 2000 | 1000 | - - 15 10 - - 60

10 | 1 2 |- 0.5] - - - 0.1 ] 1000 | 3000 | 500 | 5000 | - - 0.03 | 0.03 | 60

11 |10 |5 |5 - - - 0.2 ] 0.1 | 200* | 100* | 100* | - - 3 - - 50

1214 |4 |- - - - 0.2 ] 0.2 ] 200* | 200* | 200* | - 50 1 - - 75

131 1 - 05105 - - - 1000 | 1000 | 1000 | - - 1 0.01 | - 30

14 |1 1 - 0.5] - - - 0.1 ] 1000 | 2000 | - - 10 1 - - 60

15 |5 1 - - 0.5 - 0.1] - 100 200 | 250 | - - 1 0.02 | - 40

1612 |5 |- - - - - 0.1] 200 400 | - - 5 1 - - 20

1711 |14 |- - - - - 0.1 ] 100 400 100 | 500 | - 1 0.02 | - 40

18 | 1 2 1 - - 0.5] - 0.1 ] 1000 | 2000 | - - 30 1 - - 50

19 | 1 1 - 0.5] - - - - 2000 | 1000 | 750 | 2000 | - - 0.02 | 0.02 | 60

20 |1 2 |- 0.5] - - - 0.1 ] 1000 | 3000 | - - 15 15 - - 60

2112 |2 |- 0.5] - - - - 1000* | 1000 | 500 | - 12 2 - - 30 o
22 15 1 - - - - 02] - 500* | 1000 | 1000 | - 8 3 - - 40 %
23 | 1 1 - 05105 - - - 1000 | 1000 | - - - 1 0.02 | - 20 é‘
24 |1 1 - 0.5] - - - 0.1 ] 1000 | 2000 | 1000 | - - - 0.01 | - 40 S
25 |5 1 - - 0.5 - 0.1] - 100 200 | - - - 1 - - 30 g
26 [2 |5 |- |- |- |- |- [o1]200 [400 |- - - 1 - - 30 | 2
2711 |4 |- - - - - 0.1 ] 100 400 100 | - - 1 - - 40 g
28 | 1 2 1 - - 0.5] - 0.1 ] 1000 | 2000 | 1000 | - - 3 0.03 | - 60 i
29 | 1 1 - 0.5] - - - - 2000 | 1000 | 1000 | - - 5 0.04 | - 50 %
30 | 1 2 |- 0.5] - - - 0.1 ] 1000 | 3000 | 500 - 3 0.03 | - 60 o)
31110 |5 |5 - - - 0.2 | 0.1 | 200* | 100* | 100* | 2000 | - 3 0.03 | - 50 N
3214 |4 |- - - - 0.2 ] 0.2 ] 200* | 200* | 200* | 2000 | - 2 0.01 | - 25

33 |1 1 - 05105 - - - 1000 | 1000 | - - - 2 - - 30

3411 1 - 0.5] - - - 0.1 ] 1000 | 2000 | - - 10 1 - - 60

3515 1 - - 0.5 - 0.1] - 100 200 | 250 | - - - 0.02 | - 30

36 12 |5 |- - - - - 0.1 ] 200 400 | - - 5 - - - 20

3711 |4 |- - - - - 0.1 ] 100 400 100 | 500 | - - 0.02 | - 25

38 11 2 1 - - 0.5] - 0.1 ] 1000 | 2000 | - - 10 - 0.04 | - 40

39 |1 1 - 0.5] - - - - 2000 | 1000 | 750 3 - 0.02 | - 50

40 | 1 2 |- 0.5] - - - 0.1 ] 1000 | 3000 | - - 15 - 0.08 | - 30

41 12 |2 |- 0.5] - - - - 1000* | 1000 | 500 | - - 2 - - 30

42 |5 1 - - - - 02] - 500* | 1000 | 1000 | - - 3 - - 25

43 |1 1 - 05105 - - - 1000 | 1000 | - - - - 0.02 | - 20

44 |1 2 1 - - 0.5] - 0.1 ] 1000 | 2000 | - - - 3 - - 40

45 | 1 1 - 0.5] - - - - 2000 | 1000 | 1000 | - - - 0.04 | - 50

46 | 1 2 |- 0.5] - - - 0.1 ] 1000 | 3000 | 500 - - 0.03 | - 40

47 1105 |5 - - - 0.2 ] 0.1 | 200* | 100* | 100* | - - 3 - - 50

48 14 |4 |- - - - 0.2 ] 0.2 ] 200* | 200* | 200* | 2000 | - - 0.01 | - 35

49 |1 2 1 - - 0.5] - 0.1 ] 1000 | - - - 10 - - - 40

50 | 1 1 - 0.5] - - - - 2000 | 1000 | 750 - - 0.02 | - 45

511 2 |- 0.5] - - - 0.1 ] 1000 | 3000 | - - - - 0.06 | - 30

Nr | m 1 m; [ mMjs 1 1 12 13 I I k 1 kz k3 k4 P() M() Yo Zy 0

[kg]

[kg]

[kg]

[m]

[m]

[m]

[m]

[m]

[N/m]

[N/m]

[N/m]

[rad/s]

* Wspdtczynniki sztywnosci sprezyn majg jednostke [Nm/rad].
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CzeSC1

A. Dla otrzymanego przyktadu zrealizowac¢ nastepujace zadania:
1. Wykona¢é rysunek uktadu mechanicznego.

2. Sformutowac dynamiczne réwnania ruchu uktadu.

B. Dla otrzymanego przyktadu zrealizowaé nastepujgce zadania:
1. Wyznaczy¢ widmo czestosci witasnych.

C. Dla otrzymanego przykfadu zrealizowac nastepujace zadania:
1. Okresli¢ postacie drgan wiasnych.

Student otrzymuje ocene dostateczng jesli poprawnie wykona zadania z czesci A.
Student otrzymuje ocene dobrg jesli poprawnie wykona zadania z czesci A i B.
Student otrzymuje ocene bardzo dobra jesli poprawnie wykona zadania z czesci A, B i C.

CzesC 1l
D. Dlaotrzymanego przyktadu zrealizowaé nastepujgce zadania:
1. Wyznaczy¢ analityczne rozwigzania drgan wymuszonych ustalonych.
E. Dlaotrzymanego przyktadu przy pomocy pakietu Matlab/Simulink zrealizowa¢ nastepujgce
zadania:
1. Przedstawié graficznie rozwigzania drgan wymuszonych ustalonych.
2. Wykonac charakterystyki amplitudowo — czestosciowe.
F. Dlaotrzymanego przyktadu przy pomocy pakietu Matlab/Simulink zrealizowa¢ nastepujace
zadania:
1. Zamodelowaé numeryczne rozwigzanie rézniczkowych réwnan ruchu wg ogélnego schematu
podanego na rys. 2.
réwnanie ruchu 1 —p 1 p 1
wymuszenie 1 x1 S Jxr i
réwnanie ruchu 2 —» 1 - » 1
wymuszenie 2 x2 S S

Rys .2. Schemat rozwigzywania réwnania rézniczkowego drugiego rzedu

Uwaga: Przyjgé parametry symulacji podane na rys. 3.
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@ Configuration Parameters: drgania_ukladu_dwa_stopnie_swobaody/Configuration (Active) -

Q

Solver Simulation time
Data Import/Export
Math and Data Types

» Diagnostics
Hardware Implementation
Model Referencing Type: Fixed-step ¥ | Solver: |ode5 (Dormand-Prince)
Simulation Target

Start time: |0.0 Stop time: |10

Solver selection

¥ Solver details
Fixed-step size (fundamental sample time): |0.001

Tasking and sample time options

Periodic sample time constraint: |Unconstrained
Treat each discrete rate as a separate task
Allow tasks to execute concurrently on target
Automatically handle rate transition for data transfer

Higher priority value indicates higher task priority

0K Cancel Help

Apply

Rys .3. Parametry symulacji

Student otrzymuje ocene dostateczng jesli poprawnie wykona zadania z czesci D.
Student otrzymuje ocene dobrg jesli poprawnie wykona zadania z cze$ci D i E.
Student otrzymuje ocene bardzo dobra jesli poprawnie wykona zadania z czesci D, E i F.
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