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Dinaminio slopintuvo taikymas dalimis tiesinéje
sistemoje

Genovaité ZAKSIENE (KTU)
el. pastas: kat] 502 @fmfktu.lt

Efektyvus biidas kovoti su Zalingais virpesiais yra dinaminiy slopintuvy taikymas me-
chaninei sistemai. Dinaminiai slopintuvai turi toki privaluma, kad jy panaudojimas ne-
reikalauja esminiy konstrukciniy pakeitimy. Jei pagrinding mase veikianti jéga i$8aukia
pavojingai dideles virpesiy amplitudes, tai prijungus dinamini slopintuva, t.y., papildoma
mase, ir parinkus tos masés parametrus, galima Zymiai sumaZinti amplitude. Tegu dina-
minis modelis yra apraomas diferencialiniy lyg€iy sistema:

1)

mi + f(z) — c1(z1 — =) = Asinwt,
mi) +ei(z1 —1) =0,

&ia my, c1 — tiesinio dinaminio slopintuvo parametrai, m, f(x) — pagrindinés sistemos
masé ir standumo charakteristika, kuri yra dalimis tiesiné.

f(x) =cz, |r|<zy, f(T)=/(c+co)x— cozysignz,|z|> zy, )
tia T, - sistemos judesio apribojimas; c, co — standumo charakteristikos parametrai.

Sistemai spresti taikomas harmoninés linearizacijos metodas. Netiesiné standumo
charakteristika i$tiesinama:

flz)=q-z. 3)
Sistemos sprendiniai bus
z=fsinT, z;=pPsinT, “)

GiaT = wt.
Itiesintos standumo charakteristikos koeficientas g apskai¢iuojamas taip:
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kur 7 = arcsin % :
Istacius i (1) sistema sprendinio iSrai¥kas (4) ir i§tiesinta standumo charakteristika,
lyggiy sistema pertvarkoma taip:

mw?i + qr — ¢y (x) — ) = AsinT,
miw?E; + ¢ () — ) = 0.

{ —mw?? +qB ~c1 (B - B) = 4, (6

—mw?fy +¢1 (B — B) =0.
Dinaminio slopintuvo amplitudé i3 (6) sistemos antrosios lygties randama

B = i

T —mw?’
Pagrindinés masés amplitudé 3, istalius (3 iSraiska i (6) sistemos pirma lygti, bus:
By 1

Y Gy —— X

1

J_

Giap="0wf= 2.
Pertvarkius (7) lygti, gaunama amplitudiné daZznuminé charakteristika:

2
o _ ks ®

A p(-la-M+EEa--1)

Cia wi; =1.

I3 (8) lygties matyti, kad 3 — 0, kai y2 — 1.

Atitinkamai parinkus dinaminio slopintuvo parametrus, pagrindiniai virpesiai siste-
moje nuslopinami. Bedimensinése koordinatése amplitudinés daZnuminés charakteristi-
kos su dinaminiu slopintuvu ir be dinaminio slopintuvo bus tokios:
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l1———larcsin-+ —4/1—- = | — = — 9
@ ( (c+co)m ( a a a2) 71) zy(c+ co) ©)



Dinaminio slopintuvo taikymas dalimis tiesinéje sistemoje 677

B w 2 _c+oo
—_— = = —, Wo = .
Ty a M Wy 2 m
Peréjus prie ribos, kai a — oo amplitudingje daZnumingje charakteristikoje, kuri per-
tvarkoma taip:

a= 9
(—ﬁ72+(%“—f—f%(arcsin%+}; 1—;17)) —-1—1%7)

gaunama lygtis rezonansiniams daZniams nustatyti

2
2+ctCo 1’772=0_ (10)
1 -

1

Issprendus lygti (10), sistema turés rezonansinius virpesius, kai:

2
A 1+£§ﬂ(1+p)ﬂ:\/(1+°—'gn(1+p)) — gleteols
M2 = ) . .

2
Esant i¥pildytai salygai (1 + ﬁcfﬂ 1+ u)) > ﬂc—t—f—")ﬂ, atstumas tarp rezonansy
lygus:

2
A=v§—~/§=\/(l+—(1+ W) -t

Tiesinis dinaminis slopintuvas netiesinéje sistemoje yra Zymiai efektyvesnis negu tie-
sinéje, veikia Zymiai platesnéje daZnio juostoje.
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Application of the dynamical damper in a piecewise linear system
G. Zaksiené

The linear dynamical damper of nonlinear system functions better than in linear system. It can
compensate excitation in the wild diapason of frequency.



