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Cwiczenie 2 - Cele

Cel ¢wiczenia:

Celem ¢wiczenia jest zapoznanie sie z budowg | zasada
dziatania uktadow mechanicznych w ktorych wykorzystano
ttumiki magnetoreologiczne (MR).

Cwiczenia obejmujg sporzadzenie charakterystyk
mechanicznych oraz elektrycznych ukfadu redukcji drgan
z ttumikiem MR dla obiektu o jednym stopniu swobody (1dof)




Cwiczenie 2 — Struktura stanowiska
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Rys. 1. Uproszczona struktura mechaniczna stanowiska



Cwiczenie 2 — Stanowisko badawcze
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Rys. 2. Widok stanowiska




Cwiczenie 2 — Uktad redukcji drgan
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Rys. 3. Widok uktadu redukcji drgan




Cwiczenie 2 — Uktad pomiarowo-sterujacy
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Rys. 4. Schemat uktadu pomiarowo-sterujgcego stanowiska




Cwiczenie 2 — Charakterystyki czestotliwosciowe
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Rys. 5. Wspdiczynnik przenoszenia drgar’l T,




Cwiczenie 2 — Charakterystyki czestotliwosciowe
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Rys. 6. Przesuniecie fazowe ¢,,(f)




Cwiczenie 2 — Charakterystyki czestotliwosciowe
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Rys. 7. Wartos¢ sredniokwadratowa roznicy predkosci V, - V,




Cwiczenie 2 — Charakterystyki czestotliwosciowe
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Rys. 8. Wartosc sredniokwadratowa sity ttumienia Fr




Cwiczenie 2 — Charakterystyki czestotliwosciowe
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Rys. 9. Wartos¢ skuteczna sity elektromotorycznej E




Cwiczenie 2 — Charakterystyki czestotliwosciowe
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Rys. 10. Wartos¢ skuteczna napiecia U oraz natezenia pradu I




Cwiczenie 2 — Charakterystyki czestotliwosciowe
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Rys. 11. Srednia moc rozpraszana przez thumik P, ..,




Cwiczenie 2 — Charakterystyki czestotliwosciowe
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Rys. 12. Srednia czynna dostarczana przez przetwornik P,




Cwiczenie 2 — Przebiegi czasowe
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Rys. 13. Przemieszczenia z, x oraz predkosci v,, v,, v,, dla I = 0A

i czestotliwosci f = 5Hz




Cwiczenie 2 — Przebiegi czasowe
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Rys. 14. Przemieszczenie z, predkosc¢ v,, oraz sita elektromotoryczna e dla | = OA

i czestotliwosci f = 5Hz




Cwiczenie 2 — Przebiegi czasowe
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Rys. 15. Przemieszczenie z, predkosc v,, oraz napiecie u oraz natezenie pradu i
dla zasilania cewki ttumika z EPE i czestotliwosci f = 5Hz




Cwiczenie 2 — Przebiegi czasowe
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Rys. 16. Przemieszczenie z, predkosc v,,, sita ttumienia Fr oraz moc p,,..,, dla I = 0A

i czestotliwosci f = 5Hz




Cwiczenie 2 — Przebiegi czasowe

E 12 —
=0 | n L=
S | R R | =
SI— 8 , : _pel
z 6

=R R A |

S | \ \

>

~ 0

g’ -2

£

~ 0.1 0.2 0.4 0.5 0.6

0.3
t [s]
Rys. 17. Przemieszczenie z, sita elektromotoryczna e, napiecie u, natezenie pradu i

oraz moc p,, dla zasilania cewki sterujqcej z EPE i czestotliwosci f = 5Hz




Cwiczenie 2 — Wymagania do sprawozdania

Charakterystyki mechaniczne:

O Logarytmiczny wspotczynnik przenoszenia drgan T,, w funkcji czestotliwosci
wymuszenia f

O Charakterystyki czasowe sity ttumienia F,(t) — 2 okresy
(czestotliwosci: 2,4,6,8,10 Hz)

O Charakterystyki czasowe chwilowej mocy rozpraszanej p,ecn(t) — 2 okresy
(czestotliwosci: 2,4,6,8,10 Hz)

O Wykres sity ttumienia F, w funkcji przemieszczenia wzglednego
(czestotliwosci: 2,4,6,8,10 Hz)

O Wykres sity ttumienia F, w funkcji predkosci wzglednej
(czestotliwosci: 2,4,6,8,10 Hz)

O Wykres maksymalnej wartosci sity tlumienia F,,, W funkcji czestotliwosci
wymuszenia f

O Wykres sredniej wartosci sity ttumienia F,, w funkcji czestotliwosci wymuszenia f




Cwiczenie 2 — Wymagania do sprawozdania

Charakterystyki elektryczne:

Wykres sity elektromotorycznej E od czestotliwosci wymuszenia f
Wykres wartosci skutecznej napiecia U od czestotliwosci wymuszenia f

Wykres wartosci skutecznej prgdu | od czestotliwosci wymuszenia f

O O O O

Charakterystyka czasowa mocy chwilowej p(t) — 2 okresy
(czestotliwosci:2,4,6,8,10 Hz)

O  Wykres mocy czynnej P i pozornej S w funkcji czestotliwosci f
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