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Wyznaczamy kolejno:
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Zastosowany wibrator będzie najbardziej efektywnie wykorzytany gdy jego częstość 
wymuszenia będzie równa częstości drgań rezonansowych stołu wibracyjnego wyznaczonej     
z uwzględnieniem tłumienia konstrukcyjnego, co prowadzi do zależności:
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B 1mm:=4. Amplituda drgań stołu w ruchu ustalonym

b 0.1ω=3. Współczynnik tłumienia konstrukcyjnego układu

n 3000
obr
min

:=2. Prędkość obrotowa silnika wibratora

P0 20kN:=1. Amplituda siły wymuszającej wibratora 

Wyznaczyć masę i sztywność elementów sprężystych stołu wibracyjnego przy następujących 
założeniach:

Projektowanie stołu wibracyjnego

obr 2π:=MN 106N:=kN 103N:=Zadanie 10.  



Współczynnik sztywności elementów sprężystych można wyznaczyć z zadanego warunku na 
amlitudę drgań w ruchu ustalonym, która wyraża się wzorem:
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Po uwzględnieniu ww. zależności otrzymamy równanie:
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a stąd:
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Masę stołu wyznaczymy z zależności:
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:= m 1.007 103
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Stół wibracyjny, przy sformułowanych warunkach powinien mieć masę 1000 kg. 
Należy zastosować elementy sprężyste o całkowitej sztywności 100 MN/m

Henryk Laskowski


