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MODALIS ELEMZES CELJA

®  Mechanikai rendszer dinamikus tulajdonsagainak elemzése

" Az elemzés soran kapott eredmények felhasznalhatok:
= Az eszkoz fejlesztésére

= Dinamikus modellezésre, szimulaciora



MODUSOK BEVEZETESE ES A MODALIS PARAMETEREK
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KISERLETI MODUSELEMZES

= A modalis paraméterek mérésekkel valé6 meghatarozasa egy adott valos szerkezeten

®  Modusalak méreése egy valos szerkezeten

= Terben kell diszkretizalni, igy egy vektor lesz a
modusalak, ami a relativ elmozdulasokat tartalmazza
= A felvett pontok szama hatarozza meg a modusalkok
felbontasat
—



KISERLETI MODUSELEMZES

A mechanikai rendszer atvitelének leirasa modusok osszegével:
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Reciprocitas elve: — elég a matrix csak egy sorat vagy

oszlopat mérni



MERENDO OBJEKTUM ES A MEROESZKOZOK

Adatgylijto egység é@

Impulzuskalapacs /

Allandomagneses szinkronmotor

Gyorsulasérzékelo



= Meérési pontok felvétele
= Gyorsulasérzékelo felragasztasa

" Motor fellogatasa

= Meéroeszkozok osszekotése a PC-vel
= Motor gerjesztése minden felvett pontra és az adatok

gyujtése




MEGVALOSITOTT SZOFTVER

= A projekt szoftveres részét MATLAB-ban implementaltam
= Adatgydijtés
"  Modalis paraméterek meghatarozasa

= Abrazolas



ADATGYUJTES

|dSfuggvények egy helyes és egy hibas gerjesztés esetén
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ATLAGOLAS

Zavarok es nemlinearitasok kikuszobolesere

Egy meérésbol szamolt atvitel
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MODELL ILLESZTESE

Mért atvitelekre egy allapotteres modell illesztése

Worst (top) and best (bottom) fits between data and model
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EREDMENYEK ABRAZOLASA

Mode 1. fn = 1874 Hz Mode 2. fn = 1948 Hz




Koszonom a figyelmet!




