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Bogusz WtadysXaw
Krakdw

WARUNKI STATECZNOSCI TECHNICZNEJ

‘Pojecie asymptotycznej statecznoéci /w sensie Lapunowa/ zerowego roz-
wigzania ukadu réwnai rézniczkowych w wariacjach oraz kryteria zabezpie-
czajgce te statecznoéé okazujg sie¢ niewystarczajace do rozwigzania wielu
zagadnien technicznych, ‘

Wed¥ug definicji Lapunowa rozwigzanie zerowe ukiadu jest asymptotycz-
nie stateczne, jezeli mozna dobraé takie 6\> 0, ze przy warunkach poczg-
tkowych ruchu nié.przekraczajacych co do wartosci bezwzglednej wartosci
d rozwigzanie odpowiadajgce tym warunkom poczgtkowym daszy do zera przy
t dazgcym do nieskoriczonogci, '

Wykazemy ne przyktadach, ze takie okreélenie statecznosci jest niewy-
starczajace do rozwigzania pewnych zagadniel w technice.

Rozwazymy regulator odsérodkowy prostego dziazania w ukXadzie linio-

wym /rys. 1/.
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Rys. 1

Przy ruchu ustalonym maszyny tulejka K regulatora znajduje sie nie
dalej od polozenia zerowego jak o Mo .

Przypusémy, ze chwilowe zaburzenie ruchu maszyny spowoduje przesunie-
cie tulejki o My 7 My o Zadaniem regulatora jest usunigcie chwilowego
zaburzenia ruchu maszyny, €0 moze nastgpi¢ jedynie po ustaleniu sig¢ po-

*ozenia tulejki w otoczeniu poozenia zerowego nie dalej jak o Mo . Czas

ustalania sie porozenia tulejki nie jest obojetny i 2ada sig, aby czas
ten byt odpowiednio krétki. Tymczasem w kryteriach asymptotycznej sta-
tecznosdci rozwigzania zerowego ukiadu réwnan czas ten nie odgrywa zad-
nej roli. Uktad réwnai ruchn regulatora przy liniowym tXunieniu ma po-

stad
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I f o=
TR+ Tfe s Spe

gdzie Ta = ¢zas rozbiegu maszyny, T o okres drgan wiasnych regulatora,

Ty - wspéXezynnik tIumienia wiskoty:znego, di - wspbezynnik czuosei
regulatore, /¢ - przesunigcie tulejki, 90 - zmiana predkosci kgtowej.
Stosujac kryteria Routha-Eurwitza, otrzymamy warunki asymptotycznej
statecznoséci w postaci: .
T2
2> 0, d.70, B >0, LBaZE >0

,k Ta

Warunki powyzsze sg speinione na przyktad przy danychs

1 2

T, =12-210 ,szr-2,001-1o » T,0. =510

k

Zatwo sprawdzié, rozwigzujac ukXad réwnar, se przy przesunieciu sie tu-
lejki K w czasie zaburzenia ruchu o5 Mo ustalanie si¢ poZozenia tulej=
ki trwac bedzie okoXo 2 min. 43 sek., co jest w wielu przypadkach nie-
dopuszczalne. ! ; )

Jak widaé z powyiszego przyktadu, asymptotyczna statecznod$é nie roze
wigzuje zagadnienia przejécia rozwigzania uk}adu réwner ruchu z jednego
"~ obszaru do drugiego w okreslonym przedziale czasu.

Jako drugi przykiad rozwazymy ukXad elekitryczny, ktéry da sie opisad
réwnaniem Van der Polas

Tw 6/1-X/E + Xm0

Wiadomo, Ze przy €>0 istnieje asymptotycznie stateczny rezim granicz-
ny /rys. 2/, '




Okazuje sig¢, 2e przy € = %6- czas przejscia rozwigzania z otoczepia
punktu osobliwego o promieniu 9 o Poza otoczenie o promieniu 91 = 2§>°
wynosi okoXo 5 sek., Oczywiscie czas wejscia rozwigzania w otoczeniu re-
Z2imu granicznego bedzie jeszcze dluzszy, co w wielu ukzadach elektrycz=
nych jest niedopuszczalne.

Z powyzszych przykraddéw wynika koniecznosc wprowadzenia pojecma sta—

tecznosci technicznej.

Okredlenie pojecia statecznodci technicznej

4 Niech ukZad 1 opisuje ruch wymuszony.
1o §; = éi st T nieivne il e |
Zerowe rozwigzanie ukZadu 1 nazywa sie technicznie statéczne, Jezelis
1/. istniejg dwa obszary Gt . Gt w n=wymiarowe] przestrzeni
AR B T tofT/

2/, istnieje zbidr {2 w przestrzeni dopuszczalnych parametréw
/Aq esesel,/ taki, Ze krzywe catkowe ukkadu 1 wychodzgce w cza-
sie ¢t = to z obszaru Gto wchodzg do obszaru t?r,c w czasie
tE/tgs v, + 2/ }
W przypadku, gdy Zadane sa obszar Gt i zbidér S2 ,a nalezy wyznaczyé
obszar Gt » zagadnienie statecznodei technicznej sprowadza sig¢ do kla-

sycznej statecznosci Lapunowa,

W innych przypadkach pojecie statecznosci technicznej nie pokrywa sieg
Zz pojeciem statecznosci w sensie Lapunowa, '

W»oméwionych dwéch przykkadach /regulator odérodkowy i réwnanie Van
der Pola/ zagadnienie mozna rozwigzaé w oparciu o techniczna statecze
nosé¢ przez zadanie obszaréw Gt ith i czasu T i okreslenie zbioru pa=-
rametréw T , T, Tr,évi & ¥

W.I, Zubow /Matematiczeskije metodyjssledowénia sistem awtomaticzesko=
go regulirowania. Moskwa 59 r./ bada zagadnienie statecznosci: technicz=
nej w oparciu o dwie funkcje V/t1y1 P yn/ . W/t_1y1 P yn/ spek=-
niajgce szczegdlnie nierdwnosci i podaje przy ich pomocy warunek wystar-
czajgcy technicznej statecznosci zerowego rozwigzania ukXadu 1. przy za-
danych Gto i Gt i49, | |

Wyznaczenie funkeji V i W jest dla danego uk¥adu bardzo skomplikowane
i z tego wzgledu warunek Zubowa jest praktycznie nieprzydatny. Warunek
wystarczajacy, ktéry omdéwimy dalej, moze mieé wigksze zastosowanie w
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praktyce, mimo ze ograniezé. sie do ukzaddéw autonomicznych. Podamy wa=

runek wystarczajgcy statecznosci technicznej zerowego rozwigzania ukza=-
du dwéch rdéwnaris

2, X, = £, /x1, x2/ X, =1, /x40 x2/

0 funkcjach f, 1 £, zakadamy, %e sg klasy C, na ptaszczyinie /X1,X2/,
jekobian tych funkecji jest rézny od zera na paszezyinie /X1', I,/ i

Przy tyech zaXozeniach uktad 2 przechodzi przez rézniczkowanie wzgle-

dem czasu obu stron w ukad:

3o =8 * o ¥ Yo =8y ¥y oy Y
gdzie aij aéa-;—:;- z podstawieniem gza Xj funke ji (/j/y,]yz/, ktére sg

funkcjami odwrotnymi funkeji fj_/x1 ,12/ , c2ylis

45

Przypuéémy, ze dane sg obszary Gt i€, na ptaszczyzinie /X1 X2/ oraz

ustalony czas Te E

Obszary Gt Gt przechodzg poprzez transformacje 4 w obszary Gt
o °
iG, na ptaszcezyZnie /y1 'y2/ ~

Okreslimy dwie funkcjes

2 - 2
P =agy vy 4 /o, +ayl vy vty B
50 (]
2
Y- 8y 3 * feyy = 834/ vy ¥ = 8 Y,

Funkeja ¢ jest pochodng wzgledem czasu z kwadratu odlegosci od poczgtku
uktadu punktu P na krzywej catkowej ukZadu 3, zaé funkcja ¥ jest momen=

tem wektora predkodci punktu P wzgledem poczgtkn ukadu. Przypusémy, ze
obszary G, 1 G sa tak okreslome, ze jeteli punkty PEG) , QEG,’G, wéw=
o

o
czas P/P/_é Po , PIY < Q1 ,&dzie ¢ oznacza odlegkosé punktu od poczgtku
ukZadu, ’

Funkcje ¢ 1V mozna wyrazié przez P i kat { podstawiajgc:

Jy = peos ¢, st}asin%
Warunek wystarczajgcy statecznodci technicznej rozwigzania zerowego
jests é ¢
¥ 4 . a¥
[ | |

o Y
6. /‘)08 <. P1 I‘, o



W nierdwnoéciach 6 wystepuja parametry ukladu 3, ktére mozna odpo-
‘wiednio dobrad, '

Warunek 6 mozZna uogélnié na uk&ad n réwmat, rozwazajgc ruch rzutdw
punktu P na praszezyzny /¥y, ya/. ’

Pojecie statescznosei technicznej w poxaczeniu z pojeciem stateczno=
gci w skoriczonym przedziale czasu odgrywa duzg role w badaniach ukla-
déw automatycznej regulacji.

Sylwester Kaliski
Varszawa

ROZPRZESTRZENIANIE SIE NIELINIOWEJ FALI OBCI&ZENIA
I ODCIAZENIA W POLU MAGNETYCZNYM DIA DOSKONALEGO PRZEWODNIKA

W pracy rozwaza si¢ problem rozprzesirzeniania si¢ elasto-plastycz-
nej fali obciazenia i odcigzenia dla jednowymiarowego zagadnienia pdi-
przestrzeni w polu magnetycznym. Rozwazono przypadek doskonatego prze-
wodnika. Nad péprzestrzenia przyjeto préznig. Uzyskano Sciske rozwig-
zanie dla amanej charakterystyki b-€1i przyblizone dla krzywolinio-
wejo

Wyznaczone zostaty wartosci pdl elektromagnetycznych w prézni i w
osrodku, stan przemieszczern i napigcia w ofrodku oraz prady powlerz-
chniowe, w przypadku fali obciazenia.

Wykazano, ze gdyj3—~0, rozwiazania zmierzajg do rozwigzaxi dla mecha-
nicznej fali obcigzenia. Wskazano na mozliwo$é rejestracji silnych nie-
‘liniowych zaburzen mechanicznych na drodze pomiaru wtérnych efektéw
elektromagnetycznych,

W przypadku fali odcigzenia podano rozwigzanie dla sztywnej charakte-
rystyki odcigzenia. l




Eugeniusz Kamifiski

O BADANTACH PEWNEGO URZADZENIA WIBROUDAROWEGO

fﬁ . Obiektem badai byx budZek’sygnalizacyjny, pracujgcy na zasadzie wi=
H broudarowej. Sprezyscie zawieszony bijak wykonuje drgania wymuszone na
skutek dzia&ania zmiennej sity /P/x;t/ eélektromagnesu i uderza w piyt-
ke, drgania ktdérej sg Zrdédtem diwieku.

Ruch bijaka moze byé opisany rdwnaniem

= n+1
m5£+h/5:/+kx=1>/x/[£-,+§ [=1/ 5 cos 2nwt| + S/t/
: T
n=1 [n 5 (2) ]3t

gdzie S/%/ = impulsy uderzer, Doswiadczalnie stwierdzono, ze w proce-

sie zderzenia bijak jest w kontakcie z piytks w ciggu pbét okresu drgei
wasnych pxytki obciqzenej masg bijaka, zatem caiy ukZad moze by¢é
traktowany Zgacznie i opisany réwnaniem

n+1
1L1/ cos 2n w ¢

2T

Uproszczong metodg¢ ilosciowego badania uk;adu, ratwa do wykorzysta=

n/x/x + h/x,x/ + k/x/ = P/x/

i

nia w zaktadzie produkcyjnym i dostatecznie doktadng ustalono w opar=
ciu o wyniki pomiaréw zasadniczych parametréw uktadu. Pomiary przepro-
wadzono przy uzyciu czujnikdéw indukeyjnych, emostka i oscylograféw
petlicdwégo'i katodowego, Wyzhaczono czas styku bijaka z pytka, wspdi-
czynnik odbiciay céestoéci i amplitudy drgefi, przebieg pradu w elektrd—
magnesie.

Uproszczona metoda, w ktérej zastosowano elementarne réwnania linio-
we ,zak¥ada istnienie stanu granicznego, tzn. %/t/ = x/t-T/, uwzglednia
czas styku bijaka z piytka A+ i wspéXczynnik odbicia R oraz przyjmuje,
se P/x,t/ = P/2 + 4 005 2@ t/. Stwierdzomo doswiadozalnie duta zgo-

;' a3
dnoéé wynikéw pomiardéw i obliczen dokonanych ta metodg.




B, KaraSkiewicz

TEORIA NIELINIOWEGO REZONATORA AKUSTYCZNEGO
DLA NISKICH CZESTOSCI

Réwnanie rezonatora drgajgcego dla niskich czestosci ma postad:

2 2
%u+u<%~%€ +0C+[5/vb+q~u2) +‘f—$—/‘u dt =P sinwt
stad ‘

u+u/A+Bu+Cu2/+Du=fEcoswt

Szukamy rozwigzania w postacis

u = fT/t/ cos Wt + fa/t/ sin Wt

gdzie :f1/t// i falt/ sa funkejami cigglymi powoli sie¢ zmiemiajacymi.
Rozwigzania periodyczne sg na podstawie metody Andronowa i Witta zwige~

zane z punktami osobliwymi réwnanias
; 2 ;
%I--Ex-y/1+r/+p ﬂP/x,y/v
o Gy R Q/x,y/

Okazuje siey Ze dla wszelkich wartodeli O i r2 ruch jest zawsze sta-

teczny.

Janusz Kowalik
Warszawa

STATECZNOSE DYNAMICZNA PRETA NA DWU PODPORACH,
OBCTAZONEGO PULSUJACYM MOMENTEM SKRECAJACYM

Rozwazam problem drgari parametrycznych preta o przekroju koxowym,
swobodnie podpartego na dwu podporach, ‘wzbudzonego momentem skrecaja-
cym o postaci
11/ M/t/ = U, /1 + pucos w t/

Przy przyjeciu, ze czestodé katowa (W jest dostatecznie odlegta od czg-
stosci rezonansowej drgail skre¢tnych, mozna zaXozy¢ maxy kat skrecenia

‘f/x. t/. Zlinearyzowanie réwnaii drgai gietno-skretnych doprowadza do
nastepujgcego ukzadu:

-9 -




e i pgRE
/2/ GJxaxz Ko i 3z 0
/3/ 3—1 -M/t/Q-?— +AP %y =0
. ax ax 81;
94 Q_x
; ~Z . ¥ A
/4/ EJE): + M/%/ + }3 t

Oznaczenia w réwnaniach~

GJx - sztywnos$é skrecania preta
EJ - sztywnosé gginania
A9 = masa Jjednostkowa

= zmienna wzdXuz osi pretae

x
' ¥,2 = wychylenie preta w kierunkach prostop., do osi Ox.

Réwnania 2 = 3 - 4 mozna wyprowadzié ,statycznie" z réwnowagi six
dzialajacych na element preta lub z zasady Hamiltona.

(ffl-dfuo i ‘ |
enevedf [on(§8f ) o @)

o o - )

Po wstawieniu do potencjau kinetycznego funkeji y/x,t/ i z/x,t/
spezniajgecej warunki brzegowe zagadnienia

/5/ y/0,%/ = 3/1,4%/ = 2/0,t/ = 2/1,%/ = ©

/6/ mg-l -»M/t/az i

X ax x =0
2 > x=1
1/ E3 gx"’ - - H/t/ %f

wykonano catkowanie wzgledem zmiennej x, a nast¢pnie do otrzymanego
funkcjonatu zastosowano rdéwnanie Eulera. Otrzymano zwyczajne rdéwmanie
pestacis '

/8/ /1 + 2pacoswt/ § - 2 b sinct.q + /C + 2dpcos wt/ q = 0



Znaleziono obszary statecznodeci i niestatecznosei rozwigzai réwne~
nia /8/, postulujac rozwigzenia okresowe w postaci szeregéw Fouriera
o okresie T 1 2T, gdzie T jest okresem wspéXczynnikéw réwmania.

M. Krzyzanski

PRZEKSZTALCENIE LAPLACE?A=PICONE I JEGO ZASTOSOWANIA
W TEORII ROWNAX O POCHODNYCH CZASTKOWYCH

Jezeli £/%/ jest funkcjg sumowalng w przedziale [O.T] Qr:> §)a A
parametrem rzeczywistym i dla dostatecznie wielkich wartosci tego pa-
rametru zachodzi nierdwnosé

i
AT el
e oM ekl 12
0
gdzie k i p sa statymi rzeczywistymi /k > 0/, to funkcja £/t/ znika
prawie wszedzie w przedziale /0,T/. Punkcje

/17 n (A)a f it £/t/ dt

Mauro Picone nazwal $ransformats Laplace’a funkeji f/t/ w skonczonym
przedziale calkowania [transformata di Laplace della funzione f£/t/
a intervalle d’integrazione finito, por. M. Picone, Nuovi metodi d’in-

daging per la teoria delle equagioni lineari a derivate parziali,

" Rendiconti del Seminario Matematico e Fisico di Milamo, 13_/1939/]
Dzieki przytoczonemu wyzej twierdzeniu przeksztatcenie /1/ znajdu-

je liczne zastosowania w dowodach jednoznacznofci rozwigzad réwnai o

pochodnych czgstkowych,

- 11 -
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R, Krzywiec

O DRGANTACH GIETNYCH PROSTEGO PRETA WAZKIEGO
TRGJPODPOROWO SPREZYSCIE UTWIERDZONEGO

W pracy tej poczyniono prébg uwzglednienia sprezystosci wigzi pro-
stego dwupodporowego preta waskiego. Jest to moZliwe przez jednocze-
sne wprowadzenie dwéch statych sprezystych charakteryzujacych poszcze-
gblna wigf pod wzgledem sprezystosdci jej ugigcia i obrotu w granicach
prawa Hookea. W&korzystu;e sie przy tym réwnenie réiniczkowe drgan
gietnych prostego pre¢ta wazkiego.

Dla prete dwupodporowego mozna to uczynié przy pomocy pewnej inter-
pretacji warunkdéw brzegowyche

Poniewaz wprowadzone stala'sprezyste moge przyjmowaé wertosei z
pétotwartego nieskoriczonego przedzialu dodatniego, wigc oirzymane réw-
nania cherskterystyczne czgstosdel zawiera;a takze w szczegdlnym przy-
padku znane preyklady drgan swobodnych wazkich pretéw prostych na
dwéch podporach sztywmych. : ' :

W zwigzku 2z tym rozpatrzono kolejne obcigzenie preta siig /normal-
ng/ skupiong, momentem /zginajacym/, masg skupiong i'niéskupionq.

W kazdym przypadku otrzymano odpowiadajace révmania charakterystycz-
ne czestoéci drgai. '

Uwzgledniajac powyisze - dzigki pewnemu uogdélnieniu tak staXych

'sprézystych wiezi, jak i warunkdéw brzegowych - mozna podaé réwnenie

charakterystyczne czestogei preta tréjpodporowo sprezyscie utwierdzo=

negoe Zawarte sg w nim wszystkie poprzednie przypadki preta dwupodpo-

rowego, Wynika stgd natychmiast duza ilosé zadarl uzalezniona od licz-
by kombinacji tak podpdr prete, jak tez i rodzajéw jego obcigzeri. Daje
to szerokie‘mOZIiwoéci w zastosowaniach technicznych. W zwigzku 2z tym
podano pewne przyktady.

Wszystkie dotychczasowe rozwazania mogg by¢ przeniesione na oblicze-
nie krytycznej ilosci obrotdw prostych sprezystych waiéw watkich tréj=
padporowc sprezyscie utwierdzonych,

Mozna przy tym uwzglednié réwniez efekt Zyroskopowy.

Dojdg nowe mozliwofci zastosowar.

- 12 =



Cz, Olech
Krakidw

UKELADY STRUKTURALNIE STABILNE

Méwige niedokXadnie /ScisZa definicja zostanie podana w referacie/,
ukZad réwnai

/1/ X;. = Fi /11, boooto’ xn/ /i = 15 00000y n/

nazywamy strukturalnie stabilnym, jezeli make perturbacje /mate sg réw-
niez pochodne perturbacji/ prawych stron, nie zmieniajq jakosczowego
przebiegu rozwiqzan. Np. oscylator harmoniczny

xsy y"a-kzx-by‘ /k >0/

w przypadku tlumienia /b D 0/ jest étrukturalnie stabilnym, a nie jest
= gdy b = O sponiewaz w tym ostatnim przypadku dowolnie maZa perturbe~
cja moze centrum przeprowadzi¢ w ognisko.

Na pXaszezyinie /n = 2/ ukXady strukturﬁlnie stabilne zostaly dosy¢é
dokXadnie scharakteryzowane. MaXo natomiast wiadomo o ukadach struktu-
ralnie Stabilhych w przestrzeni tréj- i wiecej  wymiarowej., Ostatnio
uzyskano pewmne rezultaty dotyczace tych zagadnien,

W referacie tym zamierzam oméwié znane mi dotychezas wyniki dotyczg-
ce tego, wydaje si¢ waznego, pojecia: ukXadu strukturalnie stabilnego.

Jan Osiecki

ZAGADNIENIE ODBICIA SI@VPZASKIEJ FALI OBCI§ZENIA h ODCI@ZENIA 0D S2TY-
WNEJ PODPORY DLA CIAZA SPREZYSTO-PLASTYCZNEGO, NIEJEDNORODNEGO.

W pracy rozwaza sie problem rozprzestrzeniania sie ptaskiej fali obecig-

ZGnia i odeigzenia w osrodku sprezysto-plastycznym, niejednorodnym, a na~-

stepnie zagadnienie odbicia tyeh fal od doskonale sztywnej podpory.
Pokazano wpiyw niejednorodnodci oérodka na predkesé fali plastycznej

i fali odeciazenia oraz na rozktad naprezenia wzdtuz fali odcigzenia, Wy=

znaczono reakcj¢ na podporze jako funkcje czasu oraz rozwigzanie w obsza-
rze lezgecym ponad falg odbitg.




Zbigniew Osinski

PROSTA KRYTYCZNA JAKO KRYTERIUM NAPRZEMIENNOSCI
RUCHU PRZY TEIUMIENIU NIELINIOWYM

Praca poswiecona jest zbadaniu ruchu ukladu nieliniowego o jednym sto-
pniu swobody pod dziaXaniem siy spreiyste] liniowe] oxraz nieliniowego
tiumienia zaleznego od predkodei /rys. 1/.

Ruch takiego uktadu opisany jest réwmaniem réznicz-

kowym
X+ R /x/ + W% x =0 /1/

Ruch takiego ukZadu badany bylvprzez G, Sansone
i S, Ziembe. W pracy ponizej zostax zbadany przy
Aymeid zaXozeniach bardziej ogélnych. Wprowadzono przy
tym pewne geometryczne kryterium naprzemiennosci takiego ruchu. Zékla-
dajgcys 2e speinione jest zatozenie istnienia jednoczesnosci rozwigza-
nia oraz %ze charakterystyke ttumienia speinia w przedziale /-V1, +V2/

warunek ’
| R/x/ % >0
dowodzi sie, Zze rozwigzanie réwnania /1/ ma nastepujace cechys Istnie-
je w przedziale /0, + oo/, jest ograniczone, jezeli energia poczgtkowa
jest ograniczona, jest gasnace oraz ze miejsca zerowe wychylenia i pred-
kosdei przegradqaja sie wzajemnie, |

Rozktadamy funkcj¢ R/x/ nastepujaco

R/x/ = otz + P/x/

przy czym funkcja P/x/ nie zawiera pierwszej potegi x. Dowodzi sie,

%e ruch ukXadu jest naprzemienny, to znaczy ma nieskoriczong liczbe
miejsc zerowych, jezeli OL<2Woraz ma skoriczong liczbg miejsc zerowych,
jezeli >2WUstalono takze kryterium pozwalajace ocenié, czy liczba
miejsc terowych jest skoriczona i wigksza od jednoéci, czy tez wynosi co
najwyzej jednosé. Uzyskane wyniki posiusyy do ustalenia kryteridw
geometrycznych pozwalajgcych na podstawie wykresu charakterystyki tiu-
mienia ocenié, czy ruch bedzie naprzemienny oraz czy liczba miejsc ze-
rowych bedzie co najwyiej réwna jednosei, czy wicksza od jednosci. W tym
celu ne wykresie charakterystyki /r&soAZ/ rysujemy prostg a /y = of %/,
ktéra wyznacza obszary I i II., Naste¢pnie rysujemy tzw. prostg krytycz-
ng & /y = 2Q0%/. Jezeli prosta krytyczna lezy w obszarze I, to ruch
jest naprzemienny, jezeli w obszarze II, to ruch ma skorczong liczbe
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miejsc zerowych. W tym drugim przypadku wrysownjemy na wykresie /rys.3/

prosta pomoenizza &, (y'scxran:i), ktéra wyznacza obszary & i B, Jeze-

1li charakterystyka lezy caikowicie w obszarze A, to ruch ma co najwyzej

jedno miejsce zerowe, jezeli przechodzi do obszaru B, to ruch ma wig-
cej niz jedno miejsce zerowe. W pracy podano przykady zastosowania
tych kryteriéw.

co ngjmnie] jedno
m/e].s ce zerowe

N\E Gy
i ]
/
P y £
AR -A =
. il { X
? o
e gkoriczona, wighsza od
—— A1 jed/;)o,f'cep/?b"zzg f;iejic
g zaﬁo;v(ych
Rys . 2 Rys ° 3

Tadeusz Puchazka

ZAGADNIENIA ANALIZY I SYNTEZY UKEADOW REGULACYJNYCH
w SWIETLE ocSLNEJ TEORII DRGAN

Podstawg analizy i syntezy liniowych ukXaddw regulacyjnych jest zna-

jomod¢ analitycznej postaci przepustowosci operatorowe] /funkeji przej-

Seia/ denego ukladu regulacyjnego. W przypadku nieliniowych ukZaddw

regulacyjnych stosujemy najczesciej aproksymacyjre metody analityczne
jak np. metode funkeji zastepczej, metode réwmad catkowych /w szcze-

g61lnodeci réwmari typu Lalesco/, metode¢ pierwszej harmonicznej /bilansu
harmonicznego/, metods perturbacyjng /makego parametru/; metode itera~
_Cyjna, metody linearyzacyjne oraz metody graficzne i grafoanalityczne.
Teoria jékoéci regulueji /w szczegdlnodci synteza optymalnych ukZaddéw
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regulacyjnych/ me $cise powigzanie z ogdélng teorig drgan. W referacie
sutor analizuje na gruncie analizy funkcjonalnej /rachunku wariacyjne=

» go/ zagadnienie minimum bledu w ukadzie samoczynnajAregulacji. Wiel=

kodé dynamicznego bkedu w uk}adzie samoczynnej regulacji zwigzana jest
z charakterem procesu przejsciowego sygnalu wyjsciowego ukiadu regula=
cyjnego, a'wiec tym samym z charakterem drgarn -wymuszonych parametru wyjs=
ciowego tego ukXadu.

Wspé2czesne badania naukowe ukadéw sutomatyczne]j regulacji /przede
wszystkim nieliniowych/ w znacznej mierze oparte sg na topologii alge=

- braicznej.

W kodcu referatu autor dokonuje analizy drgeri /procesdw przejsciowych/
dwéeh elektrycznych elementdéw nieliniowych: 1 = silnika synchronicznego
tréjfazowego zasilanego ze sztywnej sieci, 2 - obcowzbudnego, niecbcig=
tonego generatora pradu statego pracujgcego w calym zakresie charakte-
rystyki magnesowania. W pierwszym przyktadzie rozwazania opsrto na me-
todzie liresryzacyjnej, w drugim, na metodzie iteracyjnej.

" Janisaw Skowroriski

Stefan Ziemba

ZAGADNIENIE STANU GRANICZNEGC RUCEU SILNIE NIELINIOWYCH NIE-
AUTONOMICZNYCH UKEADGW DYSKRETNYCH

W pracy roswazono uktad mechaniczny przyjety za dyskretny, ktdérego
ruch zapisanoe w postaci ogdlnej rdéwnaniami: ' '
a1 SFi /qs, ecog qn’ q1, eocy qng t/ ' i= 1,09@9 n

przy odpowiednich warunkach poczgtkowych w przestrzeni konfiguracji
albo odpowiednimi rdéwnaniami normalnymi w przestrzeni fazowej ukXadu.

Zatozono przy tym catkowicie dodatnia dysypacje¢ -energii w ukzadzie
oraz ograniézonoéé mocy Zrdédta wymuszeri. W oparciu o udowodniong po=
przednio przez autordw ograniczonesé ruchu w przestrzeni fazowej dla
tego typu ukaddéw w pracy uzasadnia si¢ - przy wymienionych zaoze=
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niach zbieznosci dla t-»oco dwéch dowolnych krzywych calkowych réwnan
normalnych w przestrzeni g oaE
riéw dostatecznych T. Yoshiawy oraz wykazuje sie dazenie rozwigzan

/wszystkich/ do pewnego domknigtego zbioru w tej przestrzeni, ktéry zo-

stat zdefiniowany jako stan graniczny ruchu ukiadu w sensie technicznym

Xq9 ecoy Xoio t przy pomocy kryte-

w odréznieniu od pojecia stanu granicznego w sensie sScisiym.

Roman Solecki
Warszawa

Rozwnzwm O0GSLNE PELYTY O KSZTALCIE TR(SJKATA PROSTOKATNEGO
ZA POMOCA TRANSFORMACJI méc:wm

Tematem pracy jest rozwigzanie pZyty o ksztaicie tréjkata prostokatne~

go spoczywajgcej na winklerowskim podXozu sprezystym, poddanej dziata-
niu si réwnomiernie roztozonych wzdiuz obwodu i lezacych w jej ptasz-
czyznie i wykonujgcej ponadto drgania harmoniczne., Zakadamy, Ze warun-
ki brzegowe sg liniowe i ciggte.

Obieramy schemat podstawowy, ktérym jest piyta o ksztalecie tréjkata
prostokatnego swobodnie podparta wzdXuz obwodu i wykonujgca drgania wXa-
sne nietrumione. Zakiadamy, ze rozwigzanie tak sformutowanego problemu
jednorodnego /czyli funkcja wtasciwa/ jest znane. Okreslamy transforma~
cje wtasciwg Jako przypadek transformacji ogélnej Fouriera /1/ /2/, kté=
rej jadﬁem jest wspomniana funkcja wkagciwa,

Réwnanie résniczkowe opisujace amplitudy drgan ukadu rzeczywistego
poddaaemy transformacji. By uzaleznié transformate amplitudy ugiecia
ptyty od wielkosci brzegowych réwnych zeru w schemacie podstawowym /tzn.
od ugigé 1 momentéw zginajacych wystepujacych wzdiuz obwodu / ,wprowadza-
my pomocniczy ukZad wspéirzednych prostokginych taki, ze jedna z osi
lezy na kierunku przeciwprostokginej.

Otrzymane po retransformacji réwnanie powierzchni odksztaXconej nie
zawiera - précz warunku ciagrodei i liniowosdei - zadnych ograniczen
dotyczacych warunkéw brzegowych, jest przeto rozwiqzaniem ogdélnym.

By nadaé mu znaczenie praktyczne, nélezy ograniczyé sig do takich
ptyt, dla ktérych znane sg réwnenia funkeji wkas ciwycho

Sips.




Sg to:

a/ piyta tréjkatna 45° - 45° - 90° /3/ oraz

b/ piyta tréjkatna 30° - 60° - 90° /4/ /5/.

W obu przypadkach udaje si¢ przeksztaXcié szeregi wyrazajgce rozwig-
zania ogélne do prostej postaci podwéjnych szeregdéw Fouriera wedtug si-
nuséw, Dla przykladu podaje si¢ naste¢pujgce rozwigzanie dotyczgce drgan
swobodnych i statecznogei:
ad a/ pyta wzdtuz obwodu catkowicie utwierdzona
ad b/ ptyta utwierdzone wzd¥ui dtuzszej przyprostokatnej, ne pozosta-
tyeh krawedziach .swobodnie podparta. Obydwe rozwigzania wyrazajg sig w
postaci nieskoriczonego uktadu liniowych jednorodnych réwnai algebraicz=
nych. o nieskoriczonej :liczbie nieznanych wspéczynnikdw,

Zastosowana w.pracy métoda~transformaeji~w2aédiwej‘bedqca wogdlnienien
metody podanej przez P, Wildego /6/ jest prostym drodkiem uzys-
kiwania rozwiazan ogélnych obszernej klasy probleméw brzegowych teorii
sprezystosei
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Jerzy Szadkowski

ZAGADNIENTIE NAPRZEMIENNOSCI RUCHU PEWNEGO UKZADU AUTONOMICZNEGO

W pracy rozwazono ruch mechanicznego ukxadu autonomicznego

xi = f1 /x.', coo0y xn, i1, eooy l'tn/, i=1, coog Ny

kt¢brego charakterystyki zZewnetrzne sprezyste i tXumieniowe mogg byé
zardwno liniowe, jek i nieliniowe, zas charakterystyki sprze¢zeniowe wy-
fgcznie nieliniowe i nie zawierajace wyrazdéw liniowych

fi/x1..., xn, x.‘, cooy xn/ = a.iixi + ai,i"‘n xi + Fi/x1,...,xn,x1,.u,xn/

Funkcje Fi sg wielomianami zaczynajgcymi si¢ od wyrazdéw co najmmie]
trzeciego stopnia.,

Przy zalozeniu dodatniej dysypacji takiego ukXadu oraz przy pewnych
zalozeniach odnoénie wspdéiczynnikéw wyrazdéw liniowych funkecji fi poda-
no w pracy werunki dostateczne naprzemiennosci wszystkich rozwigzai
xi/t/ /i =1, see, n/ w przedziale czasu 4/t°, + oo/

Jerzy Wilczkowski

0 PEWNYM KRYTERIUM ZBIEZNOSCI DWSCH DOWOLNYCH RUCHGW
SILNIE NIELINTOWYCH MECHANICZNYCH UKZADOW DYSKRETNYCH

Artykut dotyczy ukaddéw réwnad réizniczkowych zwyczajnych drugiego
rzedu typu : :

xi +¢i/x1,aoigxn,i1ooo,irl/ +_Vi/x1,ooo,xn/= Gi/x‘i'...’xn';:"’...'in,t/ ‘

is= 1,'...,!1

opisujgcych ruch silnie nieliniowych,nieuatonomicznych mechanicznych
uktadéw dyskretnych o n stopniach swobody. Przeksztaicajgc ten ukiad
réwnan na .

o . 2 ° °
xi""l)&xi'!"w xj‘? —(Pi/x‘!,ooo,xn,x“,nno'xn/ -Vi/x.’,...,xn/ +

+ G‘i/x‘],O"!xn’i"l"'..xrl't/ 9 is= 1,.¢o,n’
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czyli

.ii +d5§i +(,02xi = fi/x.l,.o.,xn, i!.lgooogin.t/y ‘4 = T56009ny

- autor dowodzi, Ze dowolne dwa rozwigzania xi,'ii,tj. startujgce z dowol-

nych réznych warunkéw poczgtkowych

xi/to/ = 11/0/ : Ei/to/ = 21/0/
ici/to/ = i:i/ o/ oraz :":i/to/ = :'”:i /0/

sa asymptotycznie zbiezne, o ile one istnieja, sa agigniczone, oraz
jesldt ,
dFy

A =R & == <a=r
i d*xi i

gdzie "

b
’CSFi/t/ 'ffi/x.‘,oo',%'i.‘,‘oo’ih't/ dt -, ffilil""’;in'.i‘l"“’in’t/dt’
t, .

J to .

L Ri’ri - dowolne state dodatnie.

- D0 =



	S25C-412012813420_0001
	S25C-412012813420_0002
	S25C-412012813420_0003
	S25C-412012813420_0004
	S25C-412012813420_0005
	S25C-412012813420_0006
	S25C-412012813420_0007
	S25C-412012813420_0008
	S25C-412012813420_0009
	S25C-412012813420_0010
	S25C-412012813420_0011
	S25C-412012813420_0012
	S25C-412012813420_0013
	S25C-412012813420_0014
	S25C-412012813420_0015
	S25C-412012813420_0016
	S25C-412012813420_0017
	S25C-412012813420_0018
	S25C-412012813420_0019
	S25C-412012813420_0020
	S25C-412012813420_0021

