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1. Smykadlo
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Obr. 1 Smykadlo

Je dano smykadlo podle obr. 1. Pro soustavu jsbieh@ nasledujici veliny obr. 2 :

e Uhel sklopeni ramene (fi [deq])

» délky ramen (delka [m], delka2 [m])

* hmotnost smykadla (m [kg])

* budici thlova rychlost (omega [rad/s])
» Kkoeficienty teni (f1, f2)
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1 3uhel sklopeni ramens

2 - £i = 150: % [deg]

i[= uhel = £i*(pi/180); %[rad]
4

5 3delky ramen [m]

B

Tl= delka = 1;

8 - delkaZ = 0.5;

g

10 $hmotnost smykadla

11

2 - m = 1; %[kg]

13

14 3budici uhlova rychlost
i15|= omega = 10; %[rad/s]

16

17 skoeficienty treni

18 = f1 = 0.1:

allef| = f2 = 0.1:

Obr. 2 Volitelné parametry simulace - smykadlo



Smykadlo kona sloZzeny pohyb a jsou genmeiené nasledujici veiiny:

* reakéni sily
Vv posuvné vazb
(v lokalnim ss)
o trecisily F_t1,
F_t2,
F_t _celkova (v
lokalnim ss) i
* poloha, rychlost, =
zrychleni
smykadla (v
lokalnim ss)

""""""" T""------‘celkové tieci sila
i

“rmmmmesss-——=----———_.poloha, rychlost, zrychleni smykadla

smykadlol

Obr. 3 Merené veliiny - smykadlo



2. Soustava éles

Obr. 4 Soustavates
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Obr. 5 Uvolrni les

Je dana soustavéds podle obr. 4.
Uvolnéni €les je znazorno na obr. 5. Pro
soustavu jsou volitelné nasledujici ¢aly
(obr. 6):

* hmotnosti jednotlivychdes (m1,
m2, m3 [kg])

* momenty setrwénosti jednotlivych
teles (11, 12, 13 [kg*m”2])

» polomgr kladky (r2 [m])

* polomgr kotowe (r3 [m])

» tlou&ka kladky a kotote (h2, h3
[m])
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clear all
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% telesol (zavazi)
ml = 2; %[kogl

I1 = eyei(3):; %[kog*m"~Z]

% telesol (kladka)

m2 = 1; %[kogl]

r2 = 2; %[m]

h2 = r2/10; %[m]

Iz = [(m2/4)*{r2”2 + (h2"2)/3 ) 0O O:

0 (m2/4)*{r2"2 + (h2"2)/3 ) 0O:
00 (m2*r2~2)/2]:%[kg*m"2]

% teleso3 (kotouc)

m3 = 1; %[kgl

r3 = 0.5; %[m]

h3 = r3/10; %[m]

13 = [(m3/4)*{r3"2 + (h3"2)/3 ) 0O O:
0 (m3/4)*{r3"2 + (h3"2)/3 ) 0O;
00 (m3*r3°2)/2]:;%[kg*m"2]

rr = r3 + ri;

Obr. 6 Volitelné parametry simulace— soustava

teles



Béhem simulace jsou #&eny nasledujici veliny obr. 7 :

» silyvlanech
» zrychleni a ahlova zrychleni jednotlivyctids

* pro kontrolu jsou r&eny i rychlosti a Uhlové rychlosti vSeches, wetné momeni
* ve spodntasti simul&niho okna jsou sestaveny momentové rovnice prokklad
kotow, obr. 8

Ryenlost_1

sila v lané1
’) : > -
sila v lané 2 zrychleni zavazi

zrychleni/uhloveé zrychleni kotouce + dhlove zrychleni kladky

\
“ silavlang 3

Obr. 7 Merené veltiny — soustavaegtes

el

~~~~~~~ momentova rovnice pro kladku

momentova rovnice pro kotouc¢

Obr. 8 Momentové rovnice pro kladku a katou



3. Kmitani

m_tycka, I_tycka

m_zavazi, |
I_zavazi
|_tycka

Obr. 9 Kmitajici soustavales

Je dana soustavélds podle obr. 9. Pro soustavu jsou volitelné rgiei veliny (obr. 10):
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* hmotnosti jednotlivychdes
(m_tycka, m_zavazi [kg])

* momenty setrvénosti
jednotlivych €les (I_tycka,
|_zavazi [kg*m~2])

e délka tye, polongr zavazi,
tlou&’ka zavazi (I_tycka,
R_zavazi, h_zavazi [m])

* tuhost pruziny (k [N/m])

e tlumeni tlumée (b [N*s/m])

* budici sila (amp [N])

» budici frekvence (freq [Hz])

* horni, spodni tle (vule_H,
vule_L [m])

Béhem simulace je titena poloha

téziSt v ose y [m], obr. 11.

DEM$MAYC 0T - henh [H-EARNAA

B -fo |+ 21 [x[&H]0

= |claar all

= cle

3

4 $befinice teles

5 3Tycka

i m tycka = 0.001; %[kg]

== 1_tycka = 1; %[m]

g - I_tycka = \micycka*licycka"hflz = [0 00;010; 00 1]1; %[kg*m*2]
g

10

dd %Zavazi

12 — m zavazi = 10; %[kgl

3= B_zavazi = 0.1; %[m]

14 — h zavazi = B _zavazi/2; %[m]

28 I_zawvazi = [tmﬁzavazi/flj"tRﬁzavaz:.": G thﬁzavazi”zj.-’s y 0 0:
18 0 (m zavazi/4)*(P_zavazi®Z + (h_zawvazi®2)/3 | O:
A7 0 0 (m zavazi*R zavazi®2)/2]:%[kg*m"I]
18

19

20 3Tuhost (k) [N/m]

Z1= k = 1000000;

22 5Tlumseni (b) [N*s/m]

L b = d8;

24 s FO [N}

o W amp = 5;

26 % budici frekvence [Hz]

27 — freq = 50.2248; %[Hz]

28 = w = freg *2*pi; % [rad/s]

29

30 %Horni wule

== wvule H = 0.01;

32 %Spodni wvule

33 = vule L = -0.18;

34

Obr. 10 Volitelné parametry simulace - kmitani
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Obr. 11 Merené veliiny — kmitani






