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Przeanalizowa¢ drgania wymuszone przez niewywazenie masy wirujgcej z zastosowaniem stanowiska
laboratoryjnego przedstawionego na rys. 1.
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Rys .1. Uktad wirnikowy

W tym celu przyjmujemy model uktadu pokazany na rysunku 2, w ktérym m — masa catego
stanowiska, k — zastepczy wspodtczynnik sprezystosci zawieszenia, ¢ — zastepczy wspoétczynnik
ttumienia zawieszenia.
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Rys .2. Model stanowiska wirnikowego
Przyjety model reprezentuje drgania catego stanowiska na sprezynach, przy zatozeniu jedynie ruchéw
pionowych catego stanowiska. Dynamiczne rownanie ruchu masy stanowiska to

m¥ =—-G—S+ P(t) (1)
gdzie G = cx — sita reakcji ttumika (wynika z ttumienia wewnetrznego sprezyny), S = kx — sita reakgji
sprezyny, P, = Bcos(6t) — rzut sity bezwtadnosci na 0§ pionowa x, B = m,62e — amplituda sity
bezwtadnosci, m, — masa niewywazenia, e — promien niewywazenia, 8 — predkos¢ katowa wirujacej
masy.

Po uwzglednieniu sit, réwnanie ruchu zapisano w postaci

mi + cx + kx = m,0%ecos(0t) (2)
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a nastepnie przeksztatcono do formy

¥ 4+ 2hx + wix = qcos(6t) (3)
gdzie 2h = i, wi = %, q= mnele 62. Rozwigzanie powyzszego réwnania to
x = Bcos(6t) (4)
gdzie amplituda wymuszenia to
q (5)

V(w2 — 6%)2 + 4h262
Dzielac licznik i mianownik przez w3, uzyskano
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w ktorej Te = {§,;. Dzielgc obustronnie rownanie przez 6 uzyskano wyrazenie
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ktore jest wspdtczynnikiem uwielokrotnienia amplitudy.
A. Dla badanego stanowiska wykonaé charakterystyke u(a) — réwnanie (8).

Niezbedny bezwymiarowy wspédtczynnik ttumienia [ okresli¢ z réwnania (7). W tym celu
przeprowadzi¢ eksperyment pomiarowy wprowadzajgc uktad w drgania rezonansowe wywotane
niewyrownowazeniem masy. Wywotaé zjawisko rezonansu mechanicznego na kierunku pionowym.
W warunkach rezonansu, gdy a = 1, rdwnanie (7) upraszcza sie do prostszej postaci. Na jego
podstawie nalezy okresli¢ bezwymiarowy wspétczynnik ttumienia .

Wartosci potrzebne do okreslenia wspétczynnika 8 oszacowac¢ na podstawie wiedzy o analizowanym
obiekcie oraz na podstawie wynikdw pomiarow:

masa stanowiska m = 18 kg
masa hiewywazenia m, przyjac zgodnie z masg zamontowanego niewywazenia
promien niewywazenia e przyja¢ zgodnie z miejscem montazu niewywazenia — patrz

instrukcja obstugi urzadzenia
amplituda przemieszczenia B okresli¢ na podstawie pomiaréw drgan
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B. Przeprowadzi¢ w pakiecie Matlab/Simulink symulacje drgan wymuszonych uktadu przyjmujac
wartosci uzyskane w poprzednich etapach. Zasymulowac zjawisko rezonansu i dudnienia oraz drgania
poza strefg rezonansowa.

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