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Cwiczenie nr 3

Reakcje dynamiczne stalej osi obrotu bryt sztywnych

Cel ¢éwiczenia:

Celem ¢wiczenia jest wyznaczanie reakcji dynamicznych, wystepujacych w tozyskach
obracajacej sig bryty sztywnej o zadanych momentach bezwtadnosci..

Wyposazenie stanowiska:

1. Czes¢ mechaniczna stanowiska.

2. Zasilacz.

3. Wzmacniacz dla mostka tensometrycznego.

4. Przetwornik analogowo-cyfrowy dokonujacy konwersji sygnatu analogowego na jego postac
cyfrowa.

5. Komputer klasy PC, ktéry jest wyposazony w odpowiedni program komputerowy ,,REDYSK”
do wyznaczania reakcji.

6. Czujnik przemieszczen z urzadzeniem pomiarowym.

7. Dynamometr.

8. Klucz do nakretek.

Literatura:

Wiadomosci ogdlne, potrzebne do zrozumienia przebiegu ¢wiczenia, dotycza przede wszystkim,
dynamiki ciala sztywnego obracajacego si¢ wokot statej osi obrotu. Lektura podstawowa to
podrecznik mechaniki ogdlnej, np. kilka pozycji do wyboru:
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W przypadku niewyréwnowazenia i zwiazanych z nimi zagadnien:
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Zagadnienia kontrolne:

1. Pojgcia: moment bezwtadnosci, moment dewiacji, gtéwne centralne osie bezwtadnosci.
2. Réwnanie dynamiczne ruchu obrotowego.
3. Pojecie niewyré6wnowazenia oraz zwigzane z tym zjawiska.
4. Typy niewyrOwnowazen:
» statyczne,
» dynamiczne,
» catkowite.

Przebieg é¢wiczenia:

1. Sprawdzenie polaczen ukladu elektrycznego - gniazda ukladu tensometréw oznaczone literami
A 1 B powinny by¢ podtaczone za pomoca odpowiednich przewodéw do gniazd wzmacniacza
WT2K. W przypadku stwierdzenia braku potaczenia nalezy podtaczy¢ gniazdo Al uktadu




tensometréw z gniazdem A1 wzmacniacza i tak kolejno dalsze punkty obu uktadéw A i B. Silnik
podiaczamy do zasilacza (typ zasilacza). Sprawdzamy potaczenie wzmacniacza (kanaly A i B) z
przetwornikiem A/C oraz poprawnos¢ potaczenia przetwornika z komputerem PC. Prowadzqcy
¢wiczenia sprawdza prawidtowosé polgczen. Po sprawdzeniu polaczen wiaczy¢ do sieci
zasilacz, wzmacniacz oraz komputer.

2. Montaz czujnika przemieszczen - przystgpujemy do zamocowania czujnika przemieszczen na
podstawce znajdujacej si¢ przy podporze. Nastgpnie podiaczamy jego wyjscie do urzadzenie
pomiarowego, ktore jest potaczone z przetwornikiem. Nast¢pnie regulujemy ustawienie czujnika
przemieszczen przesuwajac go wzdluz jego uchwytu tak aby uzyska¢ na urzadzeniu
pomiarowym wychylenie wskaznika w obu kierunkach czyli ,,+” oraz ,,-”.

3. Sporzadzanie charakterystyki uktadu (wyznaczenie wspoétczynnika o) - Zamocowac pret na
podporach A i1 B. Uruchamiamy program ,REDYSK” i przechodzimy do okna
,»Charakterystyka uktadu”. W srodku preta taczacego belki A i B przylozy¢ za pomoca
dynamometru, sit¢ F prostopadia do plaszczyzny belek A i B. Wtedy kazda z belek bedzie
obciazona sita F/2. Zadac¢ kilka sit z zakresu dynamometru w kierunku dodatnim i ujemnym po
czym wykona¢ wykres regresji. Wyniki zapisa¢ w postaci pliku tekstowego i dokona¢ wydruku
wykresu (patrz ,,Pomoc” programu ,REDYSK”). Po przeprowadzonej kalibracji ukfadu
zdemontowa¢ czujnik przemieszczen oraz pret taczacy podpory A i B.

4. Badanie reakcji dynamicznych - przechodzimy do okna ,Pomiar reakcji dynamicznych”.
Modelujemy pierwszy rodzaj niewyrOwnowazenia poprzez umieszczenie w otworach
dodatkowych mas. Uruchamiamy zasilacz i nastawiamy go na napigcie okoto 20 [V].
Dokonujemy odczytu wartosci napigc na kanale A 1 B oraz obliczamy wartos$¢ przesunigcia kata
fazowego. Tak postgpujemy w przypadku wszystkich trzech typow niewyréwnowazenia (patrz
»Pomoc” programu ,,REDYSK”). Wystgpujace reakcje Ry i Rg powoduja zginanie belek
odpowiednio momentami Ralg oraz Rglg. W miejscu gdzie naklejono tensometry, tensometry
doznaja odksztatcenia wzglednego €, ktére okresla nastgpujaca zaleznos¢:
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gdzie:o - naprezenie, E — modut Younga, M, — moment zginajacy, W — wskaznik wytrzymatosci na zginanie

Nastegpnie nalezy wyznaczy¢ wartosci reakcji Ra 1 Rg za pomoca wzoru (2), oraz okresli¢
warto$¢ kata przesunigcia fazowego dla poszczegdlnych typéw niewyréwnowazenia korzystajac
ze wzoru (3).

e Wyznaczona zalezno$¢ (2) pozwala na okreSlenie wartosci reakcji dynamicznych
wystepujacych w podporach stanowiska:
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gdzie: F, — warto$¢ zadanej sity, 1r - odlegto$¢ tensometréw od przytozenia sity, Ix — odlegto$¢ tensometréw od

osi, o - wspblczynnik,d, p - state liczbowe, Viya mp — warto$ci amplitudy.

¢ Dla obliczenia wartos$ci przesunigcia kata fazowego wyprowadzona zostata zaleznos¢:
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gdzie: t — czas miedzy dwoma okresami (migdzy kanalem A i kanatem B), T — okres.
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5. Wypeti¢ czytelnie formularz zataczony do ¢wiczenia wraz z wydrukami.




