LMD mokslo darbai, 420-422
1998, Vilnius

Savireguliacija netiesinéje dinaminéje sistemoje su inerciniu
suZadinimu

E. Astrauskiené (KTU), I. Tiknevi¢iené¢ (KTU), L. Ragulskis (VDU),

Nagrinéjama esminiai netiesiné dinaminé sistema, kurios kinetiné ir potenciné
energijos apraSomos lygybémis

T=0,5(mx i +m, 32 +J|¢12 +12¢22)+m1r1¢1(—5:sin¢1 +y cos¢1)+
+ n12r2¢2(5c sin @, + )"COS¢2) ) (1)
_ 2 2 . .
H—O,S(cx-x +cyry )+m1g(y+rlsm¢l)+ng(y+rzsmqu), (2)

o disipaciné funkcija yra pavidale

D=05(H, -i* +Hy 3?). €)
&i 2 2 _d

1a m, =m +m2,my =mgy+my+my, Jl = J]o +mn, .12 = Jzo +myry, =:1?,

my — neSanciojo kiino masé, m; — i-tojo debalanso masé, r, — i-tojo debalanso spindulys —
vektorius, ¢;—i-tojo debalanso apibendrinta koordinaté, J; —i-tojo nario redukuotas
inercijos momentas (i =1, 2), x, y — ne3an€io kiino ortogonaliis poslinkiai, H,,Hy~
sistemos klampios trinties koeficientai, C,,C, - sistemos standumo koeficientai.

Sistemos matematinis modelis su jvestais dviem maZais parametrais p ir €
ivertinan¢iais sistemos netiesi¥kumus, yra tokia esminiai netiesiniy diferencialiniy lygéiu
sistema

myi+H x+c,x=mn (gol sin @, +¢12 cosgo,)—mzrz(éiz sin @, +¢22 cos¢2),
m,y+Hyy+cyy= —m,rl(q')'l cos@; -¢';12 sinm)—mzrz @5 COS P, —¢22 sing, ), @)
J1¢y +sm|r](—Jt'sin¢, +53cos¢)1)+&nlr1gcos¢)l = dwl(¢l),
Jopo +gm2r2(5é sin @, +j3cos¢2)+,um2r2g cos@, = 8M2(¢2).

Parametrai p ir € gale skai¢iavimy prilyginami vienetui.
Tiriamas lokalinis nusistovéj¢s reZimas
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9 = o, (02=§w-



Savireguliacija netiesinéje dinaminéje sistemoje su inerciniu suzadinimu 421

(4) sistemos periodiniai sprendiniai ie¥komi tokiy eilu¢iy pavidale:
X =x0+&x+...,
y= yo +£y]+...,
¢1 = @10 +EP1 - ®)
P2 = ¢2o(#) + 5¢21(#)+-

kuriy paskutinioji atitinka kartotinés sinchronizacijos reZima.
Istatg i (4) sistema (5) idraiskas ir sulyging koeficientus prie vienody p ir € laipsniy
gauname diferencialines lygtis, i§ kuriy nustatome, kad

a)zrlpx] 0,2502’2/11:2

X0 =T—2.005a)t+ > ) 'COS(O,S&)[+a)$ (6)
px - px —0,25(0

2 2

O nu 0,250) nu

Yo =53 -sinat +————=5in (02501 + ), ™
py - py —0,25&)

. _05m+a+#Dcos(05ax+a)_—32L-sin(O,5wt+a)+
DI,o*(8+D?)

16eM2[(2+Dz)yxl (p§ —a;2)+2;1y1 (p2 —wz)]

sz2(8+ Dz)[&uxl (p§ —coz)—(8+D2),uyl (P,% -a)z)

] -cos2(05ar +a), (8)

2¢(p? —wz)(p§ —wISMz +DJ,0*(L+05KD)|
er1w602[ﬂy, (2 -0?)- 1, (3 —wz)]

kai HX =0 ir H)’ =0.
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cos2a =
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_16M, .(2+Dz)#x, (p2-02)+ 2, (p2 -0?)
- 12w2(8+02) 8y, (pg —wz)—(8+ Dz);z),l (pf —wz) .

Suvidutining (4) sistemos treciosios lygties pirmojo priartéjimo lygtj

J1oy +mn (— Xq sin ot + g cosax)+mlgr1 coswt = M,((/)l) (10)

ir panaudoj¢ (6) ir (7) iSraiskas gauname, kad nusistovéjes kartotinés sinchronizacijos
reZimas egzistuoja, kai redukuotas iSorinés jégos momentas tenkina nelygybe

2 2 2 2
mmrza)“ Hy, (Px -0,25w )--,u,,:2 (py -0.25w )l
1 . .
16 | (p2 —0,25w2)(p§ -0,25w2) |

aan
Norédami gauti nusistovéjusio rezimo stabilumo salygas sudarome suvidutinintos (10)
lygties variacing lygti

m1r1r2w4[px2 (p§ —O,25w2)— ny, (P —O,25w2)]-sin P

16(p? -0.250?)(p2 ~02502)

Ji6a+ -da =0. (12)

I§ jos nustatome nusistovéjusios kartotinés sinchronizacijos stabilumo salygas

My, (pg —0,25(02)—;4yz (pf —0,25w2)

i , 13)
(2 -0,25w2)(p§ -0,25@2) sna>0 (

(11) ir (13) egzistavimo ir stabilumo salygos apibréZia sistemos parametry kitimo ribas, su
kuriomis galima realizuoti konkrety kartotinés sinchronizacijos reZima.
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Self-regulation in nonlinear dinamic system with inertial excitation
E. Astrauskiene, I. Tikneviciene, L. Ragulskis
The motions of investigated mechanisms are principally nonlinear. The analysis of this problem is

performed by using the method of two small parameters. The conditions of existence and stability of
multiple synchronization regime are obtained.



