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Rownanie Lagrange’a

Ogdlna postac rownania:
d)oL|_oL _
dt| 0q, | 0q,

O; - sila uogolniona

O,

L - potencjat kinetyczny
q. - wspOtrzedna uogolniona

g. - predkos¢ uogolniona

Potencjat kinetyczny (Lagrangian):
L = Energia_kinetyczna — Energia_potencjalna

Liczba stopni swobody: s=n-w

s — liczba stopni swobody uktadu

n — liczba wspotrzednych opisujgcych ruch wszystkich ciat
w - liczba wiezow kinematycznych




Rownanie Lagrange’a

Jezeli energia kinetyczna nie zalezy od wspotrzednych uogolnionych:

a_E:O:> oL _AE-Y)_ U d |98 +aU = Qi
oq Oq oq oq dt E)q, aq..; |

Dla obiektow z dyssypacjg (rozproszeniem energii):
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Rownanie Lagrange’a
Przyktad: obliczy¢ przyspieszenie bryt w uktadzie

F e CT

— > ml
I i 5
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It

wspotrzedne: {x,, X,, ¢} nN=3

rownanie wiezow: x;= ¢R, x,= ¢R (@R — dtugos¢ tuku) w=2
(wynika z powigzania ruchu poszczegolnych elementow):
liczba stopni swobody: s=n-w=3-1=1

s=1 oznacza, ze tylko jedna wspodtrzedna jest niezalezna, np. dla danej
wartosci x,; pozostate wspodtrzedne {x,, ¢} sq jednoznacznie okreslone za
pomocg rownania wiezow.




Rownanie Lagrange’a

Energia w uktadzie:
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Rownanie Lagrange’a

Praca wirtualna w uktadzie:

qo( m

—”F m, j X
(A (s Ly
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Praca sit zewnetrznych na wirtualnych przemieszczeniach &x,
oW = Fox,
Qxl - F




Rownanie Lagrange’a

Pochodne:
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Rownanie Lagrange’a

Rownania ruchu:
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Rownanie Lagrange’a

Uktad RLC:
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Rownanie Lagrange’a

Uktad RLC:

dt g Cq

d ¢ 1,.~ 1 - 1. .-~ 1 -~ & 1_..5
=—(—(=Lg"——q°))-—(=Lg"——q")+—(=Rq")

dt oq 2 ! 2(_'1 cq 2 ! 2C ! cq 2 !

I 00 i
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Uproszczony model silnika pradu statego

Wprowadzenie do zajec laboratoryjnych nr 2
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Uproszczony model silnika pradu statego

Obwaod elektryczny twornika i model wirnika:

Moment obrotowy T jest zwigzany z natezeniem pradu i w obwodzie za
pomocg wspotczynnika proporcjonalnosci K, zas indukowane napiecie e
jest zalezne od predkosci katowej wirnika wedftug nastepujgcych rownan

T=Ki
do

e=Ko=K—
dt
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Uproszczony model silnika pradu statego

Wykorzystujgc prawo Kirchoffa dla obwodu elektrycznego oraz rownanie
dynamiki ruchu obrotowego wirnika mozna zapisac

L$+Ri:V—K@
dt dt
2

Jd—?+b@=Ki
dt dt

Aby wyznaczy¢ przebieg pradu w obwodzie elektrycznym i zmiane obrotow
wirnika nalezy wykonac catkowania:

di .
— =1
dt
jd2e_de
dt* dt
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Uproszczony model silnika pradu statego

Nalezy przeksztaftci¢ uktad rownan do postaci:

dlzl(—RHV—K@j

dt L dt
2

d’0 :1(@_&]
dt? ] dt

i wykorzystujgc metode ogolng rozwigzywania rownan wykonac obliczenia
symulacyjne.
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