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Ko6z0s alapra szerelt, kiegyensulyozatlan forgérésszel gerjesztett rendszerek esetén (razo-, tomorits gépek, in-
gadrak) felléphet a mechanikai szinkronizacid jelensége. Ilyenkor az eredetileg kozeli, de nem azonos frekvencidju
mozgasok szinkronizdlédnak, frekvencidjuk egyenlévé valik [1]. Kutatdsunkban egy kisméretd, fiiggetlen frekven-
cidju és amplitid6ji rezgések létrehozasara alkalmas, két forgdérészes rezgéskeltd eszk6z mechanikai szinkroniza-
cigjat vizsgéltuk kisérleti mdédszerekkel. Az eszkoz két kiegyensilyozatlan forgérészét DC motorok hajtjdk meg
egymdstol fiiggetleniil, igy megfeleléen rugalmas dgyazas esetén a motorokra kapcsolt, kissé eltérd fesziiltségek
mellett is 1étrejohet a mechanikai szinkronizacié [2]. Az eszkoz szinkronizdlédott mozgdsanak alapos, kisérleti
stabilitdsvizsgélatara a jelen kutatdsban keriilt sor.

Egy allapot stabilitdsanak kisérleti tton torténd eldontésére nem allnak rendelkezésre egzakt médszerek, mint
analitikus esetben. A két forgérészes rezgéskelt6 rotorjai akkor vannak szinkronban, ha a koztiik 1év6 fazisszog ér-
téke konstans. Ez egyben azt is jelenti, hogy a rotorok frekvencidja azonos. Mérés esetén azonban nem varhatunk
el pontos egyenldséget, igy a mért frekvencidk kozti elég kis kiilonbség mar stabilnak tekinthetd azzal a megjegy-
zéssel, hogy a rendszer jellegébdl ad6ddan a szinkronizacié megsziintekor a frekvencidk kozti kiilonbség ugras-
szerlien megnovekszik, tehdt a kis frekvenciakiilonbség mindig tekinthetd a mérés zajanak. Ennek megfelel6en
akkor tekinthet az adott dllapot stabilnak egy idStartomdnyban, ha végig fennéll a |(f1 — f2) / (f1 + f2)] < 0,01
egyenl6tlenség, ahol f; és fo a forgorészek frekvencidi, a célszerien megvalasztott korlat 0,01.

Az egyes munkapontok stabilitdsat kisérletileg a motorokra kapcsolt fesziiltségek kitoltési tényezdinek fiigg-
vényében hatdroztuk meg kétféle médon. Elséként a stabilitdsi viselkedés ismeretében adott fesziiltségosszeg
mellett valtoztattuk a motorokra kapcsolt fesziiltségek kiilonbségét, igy haladva a stabil tartomany hatéara felé, és
feltételezve, hogy stabilitdsvesztés utdn a kiilonbség tovabbi novelésével szinkronizacié mar nem johet 1étre [3]. A
mobdszer egyfajta ,,brute force” moédszernek tekinthetd, eredménye az 1. dbra bal oldaldn lathaté. A mdsik alkalma-
zott modszer a Tobb-Dimenzids Felezd Modszer [4], amely segitségével a sziikséges mérések szaima csokkenthetd,
mivel a mért pontok csak a keresett hatargorbe koriil stirisodnek, igy a felbontas dupldzasa estén a szamitasi igény
~2.6 szorosdra novekszik, mig a ,,brute force” mddszer esetén ~4 szeresére. Az utébbi médszerrel kapott stabilitasi
diagram lathat6 az 1. dbra jobb oldaldn. A zold pontok stabil, mig a pirosak instabil mozgasokat jelolnek. A két
modszerrel kapott eredmények eltérnek, ugyanis mig az el6bbinél az egymast kovetd mérések kezdeti feltételei
mar kialakult dllandésult mozgasok, a masodik esetben minden mérés allé helyzetbdl indul.
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1. dbra. Kisérleti stabilitasi diagram ,,brute force” (balra) és Tobb-Dimenzids Felez6 Médszerrel (jobbra).

Koszonetnyilvanitds: A kutatés az Orszdgos Tudomdnyos Kutatdsi Alapprogramok (OTKA PD112983) és a Bolyai
Janos Kutatasi Osztond{j timogatasaval késziilt.
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