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Principy snižování torzních vibrací

• Přídavné tlumení

• Absorpce vibrací

• Vibrokompenzace



Cíle práce:

1) Návrh a implementace aktivního a 

poloaktivního řízení  tlumení torzních vibrací

2) Sestavení nelineárního modelu a jeho 

poloaktivní řízení

3) Sestavení zjednodušeného modelu tlumení 

torzních vibrací s užitím magnetoreologického 

tlumiče

4) Návrh konceptu bezdotykového řízení torzního 

magnetoreologického tlumiče



Geometrické a diskrétní schéma 

torzního hltiče



Sestavení matematického modelu

Lagrangeovy rovnice druhého druhu 

qj - zobecněné souřadnice (Δ, ψ)
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Pohybové rovnice a jejich linearizace
Zavedením:
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Transformace na stavový model
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Naladění hltiče

• Zjednodušená rovnice hltiče
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Pasivní chování hltiče ω0=700rad/s; ωbuz=1400rad/s



Návrh lineárního zpětnovazebního řízení

Dva přístupy:

a) přímou změnou pólů kyvadélka 

b) LQR  Q=diag(1e13 8e4 0.01 0.01) ; R=1
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Návrh řízení přímou změnou pólů kyvadélka
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Lineární řízený hltič   ω0=700rad/s; ωbuz=1450rad/s



Nelineární model
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Řízení nelineárního modelu

 ,x f x u   x f x gu

1) NQR    x x A x x g u

Dekompozice f(x)  A(x)x

2) Lineární řízení

Q = diag(1e8 1e6 0.01 0.01) ; R=1



Nelineární řízený hltič   ω0=700rad/s; buz=1450rad/s



Návrh poloaktivního řízení
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Poloaktivně řízený hltič ω0=700rad/s; buz=1450rad/s



Magnetoreologický tlumič a jeho řízení



Syntéza hltiče s tlumičem



Řízený magnetoreologický hltič ω0=700rad/s; buz=1450rad/s



Bezdotykové řízení torzního magnetoreologického hltiče
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