Széchenyi Istvdn Egyetem Alkalmazott Mechanika
Mdszaki Tudomanyi Kar Tanszék

GEPEK DINAMIKAJA 11.gyak.hét — 1. Feladat
(kidolgozta: Dr. Nagy Zoltan egyetemi adjunktus)

LAVAL ROTOR, FORGORESZEK KRITIKUS FORDULATSZAMA

scilab-53.3
(64-bit)

A Laval rotor tarcsdja. Az S
sulypont és az O forgastengely
kozotti tdvolsag: e (excentricitds)

A\

A Laval rotor rezgésképe az elsé kritikus fordulatszamon.

A Laval rotor jellemz6
rezgésképei kiilonb6z6
kritikus fordulatszdmokon.

A Laval rotor rezgésképe a masodik kritikus fordulatszamon.

Az 4bran |athaté Laval rotor mozgasegyenletének paraméterei:

a=60(rad/s), Q,, =120(rad /s), e=0,001 (m) , t,, =5 (s), £ =0,1.
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Feladat: abrazolja a rotor x és y iranyu kitérését (mm-ben) egy diagramban (6rvénymozgas)! A
rotort nyugalmi allapotbdl inditjuk, mely 5 (s) alatt éri el a maximalis fordulatszamot. A rotort a
maximalis fordulatszam elérése utan tovabbi 5 (s) —ig forgatjuk. A megoldas soran az idélépéskoz
legyen At =0,001 (s)!

MEGOLDAS

K+2a8 %+ a’x =e o’ cos(wt),

V420l y+a’y =ew’sin(ot).

Kezdeti feltételek: t, =0s—ban x,=0 (m), X, =0 (m/s),
Yo=0(m), y,=0(m/s).

X =—-2alX—a’x+ew’cos(wt)  (megoldandd diff .egy.)

J=—2aly-a’y+en’sin(ot)  (megoldandd diff .egy.)

11.gyak.hét — 1. feladat (Runge-Kutta mddszer)
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File| Edit Search Preferences Window Execute 7
Recent Files » D | @ i] [> E’
N% Ctrl+N X GY AK
Open Ctrl+O
Working directories 2]
Openfilein ... »
Savefilein ... »
/I LAVAL ROTOR
clear;

usecanvas (%T);
stacksize('max’);
/I Input adatok

alfa=60; /1 60 rad/s; sajat csillapitatlan kérfrekvencia ;

OMEGA _max=120; //a rotor maximalis korfrekvencidja (rad/s), szogsebessége;

exc=0.001; // a rotor elékelése a S sulyponthoz képest, excentricitas 1 mm;

tgy=>5; // gyorsitasi ido,mig a rotor eléri a maximalis fordulatszamot, 5
masodperc,

tmax=tgy*2; Il a vizsgalat maximalis idétartama: 10 masodperc;

OMEGA_dot=OMEGA_max/tgy;  // (a felfutdsi, gyorsitisi szogsebesség egyenes

1g_alfdja);
kszi=0.1; Il Lehr-féle csillapitasi tényezd

Il Kezdeti feltételek
z0=zeros(4,1);
t0=0;
t=0:0.001:tmax;

function zdot=xyrotor(t, z)
if t <tgy then
OM=OMEGA_dot*t
else OM=OMEGA_max;

end
[[--=----- Megoldas: Negyedrendii Runge-Kutta modszer alapjan--------=--===-=------
zdot(1)=z(2); Il X tengely iranyu sebesség
zdot(2)=-2*kszi*alfa*z(2)-alfa*2*z(1)+ exc*OM”"2*cos(OM*t); // x tengely iranyu
gyvorsulas
zdot(3)= z(4); Il'y tengely iranyu sebesség
zdot(4)=-2*kszi*alfa*z(4)-alfa"2*z(3)+ exc*OM”"2*sin(OM*t); /]y tengely iranyu
gyvorsulds
endfunction
i
z=0de("'rk",z0,t0,t,xyrotor);
i
size(z)
x=z(1,);
y=2(3,);
plot2d(x,y)

xtitle("Rotor geometriai kozéppontjanak 6rvénymozgasa","X[mm]", "y[mm]")
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Program futtatasa:

File Edit Search Preferences Window Execute ?

CERES S 6 & 00| %KD

Laval-rotor sci (0:12009-MSC-SZERK, DINAMIKAJAR01 2-05 2] FELEV-G) W . TOK 1 HET'Laval-rotor sci) - Scikiotes

Execute
Laval-rotor.sd

1|// - LAVAL- ROTOR

2 |lclear all;

Rotor geometriai kozeppontjanak drvénymozgasa
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