Széchenyi Istvdn Egyetem Alkalmazott Mechanika
Mdszaki Tudomanyi Kar Tanszék

GEPEK DINAMIKAJA 7.gyak.hét — 1. Feladat
(kidolgozta: Dr. Nagy Zoltan egyetemi adjunktus)

scilab-53.3
(64-bit)

7.gyak.hét — 1. feladat: RUGALMASAN AGYAZOTT EGYHENGERES MOTOR REZGESEI

\ 4

Egyhengeres motor rugalmasan megtamasztva Egyhengeres motor kinematikai vazlata
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(¢ =0,1... deformacidbdl szarmazé anyagcsillapitds )

Az egyhengeres motor alapjarati fordulatszama n_.. =1000 ford / min , maximalis fordulatszama
pedig n,., =5000 ford / min. Hatarozza meg a motor felfiiggesztését biztositod rugd c(m IN )
rugoallanddjat tgy, hogy a motor fétengelyének (P pont) fiiggbleges iranyu kitérése £ 1 mm

nagysagu savban maradjon mindkét fordulatszam esetén!
A konkrét adatok és az el6zetes elméleti szamitasok utan két lehetéség adodik: ¢, =0,00281 N /m

(lagyabb rugd) és ¢, =0,000102 N /m (keményebb rugo).
Hatarozza meg melyik rugo beépitése esetén teljesithetd az eldirt feltétel!
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Program futtatdsa: Execute >> ... file with no echo ( keményebb rugo esetén )

// EGYHENGERES MOTOR REZGESEI ( omega vdltozé, Euler megoldds)
clear;

usecanvas(%T);

/l GEOMETRIAI ADATOK
Ic=0.35; If=0.19; r=0.03; 1=0.12; /1 (m)
Jaz=0.52; I/l kgm"2
m_dug=0.5; Il kg

Jred_motor=(Jaz+m_dug*(If*2+1"2+r"2/2)); /] kgm”"2
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Jred_dug=m_dug*(If*2+I"2+r"2/2); Il kgm”2

//¢=0.00281; // (m/N) ... rugoadllando, a lagyabb rugoé
¢=0.000112; // (m/N) ... rugoallando, a keményebb rugoé
kszi=0.1; Il Lehr-féle csillapitasi tényezd
alf2=Ic"2/(c*Jred_motor);
alf=sqrt(alf2); // rad/s , csillapitatlan sajat kérfrekvencia
MO=5; // (Nm), a motor nyomatéka

// Uzemi paraméterek (fodulatszamok)
n_min=1000; // minimalis tizemi fordulatszam, ford/perc
om_min=2*%pi*n_min/60; // rad/s
n_max=5000; // maximalis tizemi fordulatszam, ford/perc
om_max=2*%pi*n_max/60; // rad/s

T T ||

tmax=7; //'s, a vizsgalat idotartama
dt=0.0005; /s, lépéskoz nagysaga
n=int(tmax/dt); // lépések szama
t0=-dt; Il's

x0=0; II'm

v0=0; /Il m/s

a0=0; Il m/s"2

omega0=0; // rad/s
epsz0=M0/Jred_dug; I rad/s"2

a=(1:n);

v=(1n);

x=(1:n);

om=(1:n);

epsz=(1:n);

/117 Min. fordulatszam- fekete szin I
Il for ciklus kezdete ////111]
fori=1n
t(i)=t0+dt
epsz(i)=M0/Jred_dug
om(i)=omegaO0+((epsz(i)+epsz0)/2)*dt

if om(i)<om_min then
oml=om(i)
omeg(i)=om(i) // ezt dbrazoljuk
else
oml=om_min
omeg(i)=om_min // ezt dbrazoljuk
end
a(i)=(-2*alf*kszi*v0-alf2*x0-(m_dug*If*2*r*om1”2/Jred_motor)*cos(om1*t(i)))
v(i)=vO+((a(i)+a0)/2)*dt;
X(1)=x0+((v(i)+v0)/2)*dt;
// az uj, kévetkezo ciklus kezdeti értékei (csere)
t0=t(i);
vO=v(i);
X0=x(i);
a0=a(i);
omega0=om1,
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epsz0=epsz(i);

end

Il for ciklus vége ////////

// Eredmények kirajzoltatasa
subplot(2,1,1)
plot2d(t,60*omeg/(2*%pi),1)
xtitle(" A P pont fliggéleges mozgasa"," t (s)","yp (mm)")
subplot(2,1,2)
plot2d(t,x*1000,1)
xtitle(" A P pont fliggéleges mozgasa"," t (s)","yp (mm)")
xgrid(2);

/1l MEGJEGYZES: a gyorsabb programozas érdekében Ctrl+C funkcioval jelolje ///
ki a for ciklus kezdete sortdl az xgrid(2) sorig, az alabbi MAX ford... utan
/] pedig a Ctrl+V funkciéval masolja at a kijelolt részt !!!!
I MAX fordulatszam - pivos szin /1777777111111
t0=-dt;
x0=0;
v0=0;
a0=0;
omega0=0;
epsz0=M0/Jred_dug;
fori=1n
t(i)=t0+dt
epsz(i)=M0/Jred_dug
om(i)=omega0+((epsz(i)+epsz0)/2)*dt

if om(i)<om_max then
oml=om(i)
omeg(i)=om(i) // ezt dbrdzoljuk
else
oml=om_max
omeg(i)=om_max // ezt abrazoljuk
end
a(i)=(-2*alf*kszi*v0-alf2*x0-(m_dug*If*2*r*om1”2/Jred_motor)*cos(om1*t(i)))
v(i)=v0+((a(i)+a0)/2)*dt;
X(1)=x0+((v(i)+v0)/2)*dt;

t0=t(i);

vO=v(i);

X0=x(i);

a0=a(i);

omega0=om1,;

epsz0=epsz(i);
end
subplot(2,1,1)
plot2d(t,60*omeg/(2*%pi),5)
xtitle(" A motor fordulatszama (ford/perc)","t (s) "," n motor ")
subplot(2,1,2)
plot2d(t,x*1000,5)
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xtitle(" A P pont fliggéleges mozgasa"," t (s)","yp (mm)")
xgrid(2);
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Allandésult rezgés vizsgalata: a t= 6. és 7.s szakasz nagyitasa
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AP pontfiiggdleges mozgasa
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A keményebb rugd nem felel meg, mert az alapjarati fordulatszdamon nagyobb a kitérés, mint az

el6irt (+/-) 1mm!

Grafikus fellilet bezarasa, majd a programban a lagyabb rugdallandé beallitdsa: c=0.00281 m/N

// EGYHENGERES MOTOR REZGE!
clear-all; k
usecanvas (%T) ;

// GEOMETRIAI ADATOK
1lc=0.35; 1£f=0.19; r=0.03;
Jaz=0.52; // kgm*2

m dug=0.5; // kg

Jred motor=(Jaz+m dug* (Lf":
Jred dug=m dug* (1f"2+1"2+r’
10|// ¢c=0.00281; // (m/N)
11|c=0.000112; // (m/N) ... -1
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// - EGYHENGERES - MOTOR - REZGE:S
clear all;

usecanvas (%T) ;

// GEOMETRIAI ADATOK
1lc=0.35;- -1£f=0.1S5; - - r=0.03;
Jaz=0.52; // kgm*2

x .85 - #f- kg

Jred motor=(Jaz+m dug* (1£"Z
Jred dug=m dug* (1f"2+1"2+r”
c=0.00281; // (m/N) ... rug
[é/ c=0.000112; // (m/N)

Program futtatasa: Execute >> ... file with no echo (lagyabb rugd esetén)
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A motor fordulatszdma (fordipere)
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AP pontfiiggdleges mozgasa
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A lagyabb rugé a megfelelé! A P pont fligg6leges elmozdulasa - allanddsult allapotban - mind az
alapjarati, mind a maximalis fordulatszam esetén belul marad az el8irt (+/-) 1 mm-es elmozdulasi
savban !
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