Osnove identifikacij e sistemov s koncentriranimi masami

Osno nihanje sistema s koncentriranimi masami

G.M.L. Gladwell: Inverse Problemsin Vibration, 1986
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Spremenjeni robn pogoj:

Dve aacbi s tremi neznankami (ki, k2 in M4). Da se lahko sistem reSi, je potrebno panati
togost k> (Ee sta znani ki ali M, potem sprememba konstrukcije ni potrebna).

Sistem z dvema masama:;
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Spremenjeni robn pogoj:
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Stiri enacbe s petimi neznankami (ki, k, ks ter My in My). Predpostavi se, da je zmana vsota
obeh mas.

Sstem s poljubnm &evilom nas:

Masna matrika
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Togostna matrika (inverzija podajnostne, MKE, Lagrangeove enatbe drugega reda, virtualno
delo) ima naslednjo oHdiko:
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Problem lastnega nihanja se prevede:
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Ce se uvede w’ =\, sledi:
(<]-mDdx} ={o}

[k]-w*m] =0

Problem lastnih frekvenc se prevede v razvoj determinante:
[k]-o’tim] =0

Vpelje se:
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ter vektorska transformadja

(4= i}

kar vodi do:
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Ce se sedaj doda zadnji masi $e vzmet s togostjo kn+1, Se spremeni zgolj zadnji diagonalni
¢len togostne matrike [K] ter posledi¢no zadnji diagonani ¢len matrike [B]:
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Na osnovi rekonstruiranja karakteristi¢nega polinoma reda N za oba sistema (osnovnega in
sistema z dodatno maso) se lahko s pomo¢jo Lanczosovega algoritma rekonstruirata masna in
togostna matrika. Ce je znana celotna masa sistema, se lahko dolo¢ijo vse mase sistema,
drugace pa zgolj njihova razmerja.

Prakti¢na uporabnost metode
- za osno nihanje, ki pa v ve€ini vsakdanjih konstrukcij ni dominantno
- za pre¢no nihanje okvirne konstrukcije z uporabo striZznega modela
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Sabasti zgolj zaomejeni tip korstrukcij
zahteva po vseh lastnih frekvencah
numeri¢na ob¢utljivost
sprememba togosti je prakti¢no teZko izvedljiva
zahteva poznavanje podetka o celotni masi konstrukcije
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