
 دمپر ، يفنر پيچشدر سيستم هاي مكانيكي دوراني نيز المان هاي اصلي
.مي باشنداينرسي دوراني و دوراني 

سيستم مكانيكي
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سيستم مكانيكي
شدجابجايي زاويه اي متناسب با گشتاور اعمالي مي با: فنر پيچشي.

دسرعت زاويه اي متناسب با گشتاور اعمالي مي باش: دمپر پيچشي.
)دوران يك ديسك در داخل سيال(       

دشتاب زاويه اي متناسب با گشتاور اعمالي مي باش: اينرسي دوراني.
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مثال

سيستم مكانيكي
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روابط نايمب بر مكانيكي هاي سيستم ديناميكي روابط استخراج به مربوط 
.است انرژي

مي ادهاستف انرژي اسكالر روابط از نيوتن، دوم قانون برداري روابط جاي به 
.شود
انرژي اختلاف صورت به كه لاگرانژ تابع :تلفات بدون هاي سيستم براي 

.شود مي تعريف زير صورت به است، پتانسيل انرژي منهاي جنبشي

هرابط ،    )يافته تعميم مختصات( مستقل آزادي درجات از كدام هر براي 
 در تهياف تعميم خارجي نيروي بيانگر      كه شود مي اعمال زير لاگرانژي

.باشد مي     جهت

.باشند مي كتاي صورت به مكانيكي سيستم شكل كننده بيان سيستم، مستقل آزادي درجات

رابطه لاگرانژ
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اهد بود معادله لاگرانژ به صورت زير خو:  اگر در سيستم تلفات داشته باشيم

  

مختصات تعميم يافته      
نيروي خارجي تعميم يافته در جهت       

انرژي پتانسيل      
انرژي جنبشي      
انرژي تلف شده      

رابطه لاگرانژ
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دمپر -فنر -جرم

رابطه لاگرانژ
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:با جايگذاري در معادله لاگرانژ
)(tfkxxbxm  
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پاندول محدود شده

رابطه لاگرانژ
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دمپر در حال سقوط -فنر -جرم

رابطه لاگرانژ
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دمپر-فنر-پاندول همراه با جرم

رابطه لاگرانژ
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دمپر-فنر-پاندول همراه با جرم

رابطه لاگرانژ
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DCموتور
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:با كنترل آرميچر DCموتور 

.خروجي مي باشد ωورودي و سرعت زاويه اي  uولتاژ 
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DCموتور
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:با كنترل آرميچر DCموتور 

.براي موتور هاي ايده آل برابرند Kbو ثابت ولتاژ  Ktثابت گشتاور 
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DCموتور
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:با كنترل آرميچر DCموتور 
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DCموتور
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:با كنترل آرميچر DCموتور 
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ير خيلي كوچك است، با صرفنظر كردن از آن مدل ساده مرتبه يك ز Laبا توجه به اينكه 
.به دست مي آيد
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DCموتور
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:با كنترل آرميچر DCموتور 
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.اگر خروجي جابجايي زاويه اي باشد
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DCموتور
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:با كنترل ميدان DCموتور 
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DCموتور
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:با كنترل ميدان DCموتور 
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DCموتور
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:با كنترل ميدان DCموتور 
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.اگر خروجي جابجايي زاويه اي باشد

.صرفنظر كرده و مدل ساده تر مرتبه يك بدست آورد Lfكه باز مي توان از 
فرزاد هاشم زاده
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