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ASPECTE PRIVIND METODELE DE AMORTIZARE A SISTEMELOR DINAMICE CU
UN GRAD DE LIBERTATE DIN CONSTRUCTII

Sef lucr.dr.ing Botis Marius Florin™ Prof. dr.ing Curtu loan**
= Prof.dr.ing. Repanovici Angela***

Rezumat: Acest articol prezintd cateva scheme de amortizare utilizate pentru
sisteme dinamice cu un singur grad de libertate. Schemele utilizate pentru
amortizare au fost realizate Tn Simulink $i permit amortizarea sistemuiui in momentul
In care deplasarea sistemului mecanic atinge o deplasare prestabilitd. Pentru
amortizarea sistemelor mecanice cu un singur grad de libertate se utilizeaza doua
metode, metoda amortizari cu tren de unde §i metoda amortizari cu releu. Sistemele
dinamice sunt reprezentate in spatiul stirilor care permite analiza rapida a
raspunsului dinamic in deplasare viteza si acceleratie. :

Abstract: In this paper the authors presents few methods used for damping
mechanical system. For damping system in paper are presented two methods which
action when the mechanical system have a value for displacement. The first method
use a relay for damping and the second method use a train of wave for damping.

Prezentarea schemelor de amortizare si analiza raspunsului dinamic
Schemele de amortizare analizate in lucrare au fost aplicate pentru un sistem
dinamic cu un singur grad de libertate care este descris de urmatoarea ecuatie
diferentiala:
(1

mx++kx+cx=F.

Ecuatia (1) se poate scrie in spatiul starilor sub forma:

X = Ax + Bu; (2)
y=Cx+D,
unde,
0 1
= & 3
[d=|_k _25\/5, (3)
m m |

unde s-a considerat o amortizare internd & =0.1.

Amortizarea sistemului dinamic pentru schemele care se prezinta in lucrare se
realizeaza n momentul n care deplasarea atinge o valoare prestabilitd. Pentru
amortizare se poate utiliza schema de amortizare cu releu (fig.2) cand amortizarea
are loc la aparitia deplasari prestabilite sau amortizarea cu tren de unde (fig.3), caz
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in care amortizarea se produce prin intermediul unui tren de unde care are frecventa
de 50Hz . Pentru a compara raspunsul dinamic al sistemului dinamic doar cu
amortizare internd si a sistemului dinamic cu cele doua tipuri de amortizari descrise
mai sus, in figural este prezentatd schema Simulink a sistemului dinamic cu un
singur grad de linertate cu amortizare interna.

Analiza dinamicd s-a efectuat cu modulul Simulink al programului Matlab
pentru  urméatoarele  date numerice:m=6Kg;k=30000N/m;¢=0.1;c=100N-s/m.Tn
figurile1...3 sunt prezentate schemele bloc Simulink in spatiul starilor pentru analiza
sistemului dinamic cu amortizare internd cu amortizare exterioard cu releu §i cu
amortizare exterioara cu tren de unde. R&spunsul dinamic in deplasare, viteza si
acceleratie pentru cele trei scheme Simulink sunt prezentate sub forma grafica in
figurile 4...6. Variatia amortizari pentru schema cu releu si tren de unde este

prezentata sub forma grafica in figura 7a,b.
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Fig.1 Reprezentare n spatiul stérilor a sistemului dinamic-Simulink
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Fig.2 Schema de amortizare cu releu in spatiul starilor-Simulink
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Fig.3 Schema de amortizare cu tren de unde in spatiul starilor-Simulink
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Fig.4 Deplasarea viteza gi acceleratia functie de timp pentru schema Simulink fara amortizare
exterioara
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Fig.5 Deplasarea viteza si acceleratia functie de timp pentru schema Simulink cu amortizare
exterioara cu releu
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Fig.6 Deplasarea viteza i acceleratia functie de timp pentru schema Simulink cu amortizare
exterioara cu tren de unde
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Rezultate si concluzii

In urma analizei schemelor de amortizare prezentate in lucrare se desprind
urmatoarele concluzii:

-In cazul in care se utilizeazs un releu, amortizarea se declanseaza in
momentul in care releul constata existenta deplasari care a fost definita ca deplasars
limita a sitemului mecanic. Acesta schema de amortizare nu permite insa un contro
flexibil al procesului de amortizare,

-Dacd pentru amortizare se utilizeazad un tren de unde, se poate observa c&
schema de amortizare permite un control mai felxibil al procesului de amortizare.

-Din analiza graficelor raspunsului dinamic in deplasare pentru un sistem
dinamic cu un grad de libertate, se constati ci cel mai bun raspuns apare penirc
schema de amortizare cu tren de unde.
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