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ISHEmgiski prikaz mjerenja i upravljanja mehanickog
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L Vibracije'izrokovane  pocetnim polozajem .
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uzrokovane udarcem cekica — .P
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Rezultati mjerenja bez aktivhog upravijanja

vrijeme smirivanja= 0,8s
prebacaj= 4,7mjs
vrijeme podizanja= 0,026s

Rezultati mjerenja Kp=1.85, Ki=10.6

vrijeme smirivanja= 0,482s
prebacaj= 3,86m/s

vrijeme podizanja= 0,026s
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SRBIGYOM raduljeliziadent i testiran sustav aktivae
MONBHOIE Vibracija nal dinamickom modelu.

SRSIIStaVAje uspjesno testiran sa dva razliCita oblika
OJ Jde, prisilne vibracije uzrokovane
— tnfugalnom silom i slobodne wbracue

: ==uzrokovane pocetnim polozajem i udarcem.

; __0 “Rezultati mjerenja pokazuju da se sustavi
aktivhe kontrole vibracija izvedeni pomocu PI(D)
regulatora mogu ucinkovito upotrijebiti za
kontrolu razlicitih oblika vibracija.
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