Sprawozdanie 1

Laboratorium: Symulacja i przetwarzanie danych

Temat: Badanie symulacyjne modelu ruchu suwaka ze sprezyna.

Wykonat:

1. Opis badanego obiektu



Przedmiotem badan jest suwak na prowadnicy ze sprezynga, a analizie poddajemy proces jego
ruchu w prowadnicach.
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Suwak o danej masie jest potagczony do obudowy za pomoca $ciskanej sprezyny o okreslone;j
sztywnosci k, ktdry wywiera na suwak site S i jest pobudzany jest znang sitg poosiowg P.
Sprezyne przyjmujemy jako idealng (niewazka i bez histerezy).

Tarcie suche wystepuje miedzy stykajgcymi sie powierzchniami oraz wspétczynnik tarcia
suchego 1 ma inng wartos¢ w spoczynku inng w ruchu tzn. inne wartosci wspdtczynnikéw
tarcia kinetycznego i statycznego. Sita oporu powietrza jest wprost proporcjonalna do
kwadratu predkosci suwaka.

Podczas ruchu suwaka (w stanach nieustalonych tj. przy zmiennej predkosci) w kierunku jego
ruchu dziatajg na niego nastepujace sity:

o Sita wypadkowa P-S z sit zewnetrznych: wymuszajgcej P i sity sprezyny S
o Sita bezwtadnosci A

o Sifa tarcia suchego T

e Sita oporu powietrza O

2. Cel symulacji
Celem symulacji jest zapoznanie sie z zasadg modelowania i elementami komputerowej
symulacji proceséw dynamicznych oraz wptywu zmiany danych wejsciowych na zachowanie
modelu.

3. Zakres modelowanego obiektu.
Zaktadamy wystepowania tarcia suchego miedzy stykajacymi sie powierzchniami oraz rézne
wartosci wspotczynnika tarcia statycznego i kinematycznego. Ponadto zaktadamy, ze sita
oporu powietrza jest proporcjonalng do kwadratu predkosci. Do utworzenia modelu
matematycznego wykorzystamy drugg zasade dynamiki Newtona:

——mi + P(t) - S(t) = T(t) — 0(t) = 0

—mi + P(t) = kx(£) = T(t) = c(x)?sign[x(t)] = 0



4. Dane wejsciowe i wyjsciowe

Symbol w modelu

Symbol w modelu

Dane Jednostka Wartos¢
matematycznym komputerowym
Masa m m kg 1
Opor ruchu C C - 0,01
Sit
ita ‘ p p N 10
wymuszajaca
. N 10
Sztywnos¢ k k —_
mm
Wspodtczynnik
tarcia Hsp mis i, 0,3
spoczynkowego
Wspodtczynnik
tarcia Ik mik } 0,1
kinetycznego
Ziemskie i
przyspieszenie g g 52 9,81

grawitacyjne




5. Model symulacyjny
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6. Opis procesow elementarnych w obiekcie
W trakcie symulacji zmienialismy takie parametry jak k i m, ktdre sg wartosciami sztywnosci i
masy.

7. Model matematyczny
Réwnanie ruchu suwaka w funkcji rozwiktane;j:
| .
i=—|Plt)-Slt)-T(t)-0lr)]
m

Sita tarcia suchego rozdzielona na tarcie kinetyczne i spoczynkowe odpowiednio dla
przypadku ruchu i bezruchu suwaka:

s (T, dlax=0
IT@=1" .
\T, dlax#0

T, = P(t)-S(t), dla|P(t)-S(t) < s1.,,mg
T, = y,mg.sign(x)

Sita oporu powietrza O(t)
c(x)® = sign[x(t)]
S(t):

k * x(t)

8. Wyniki symulacji



1.Wykres wykonany na podstawie wyjsciowych danych ¢wiczenia.
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2.Wykres wykonany po zmianie jednego parametru. W tym przypadku zmieniona zostata
wartosé k=20 (N/mm).

3.Wykres po zmianie parametru k. k=5 (N/mm).
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5. Wykres wykonany

po zmianie parametru m. m=0,5 (kg).
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9. Whnioski



