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²ǎǘťǇ

Å5ȅƴŀƳƛŎȊƴȅ ¢ƱǳƳƛƪ 5ǊƎŀƵ ό5¢5ύ
ÅLiniowyDTD
ÅNieliniowyDTD
ÅWieleDTD
ÅDTDze zmiennymi 

parametrami

ÅDTD pasywne
ÅDTD semiaktywne
ÅDTD aktywne
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5ȅƴŀƳƛŎȊƴȅ ¢ƱǳƳƛƪ 5ǊƎŀƵϝInerter
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DTD wg. patentu

άȟὯȟὧȟὍ
Ὧ

ά Ὅ

ὧ

τά Ὅ

/ȊťǎǘƻǏŏ ŘǊƎŀƵ ǿƱŀǎƴȅŎƘ 5¢5

άȟὯȟὍ
Ὧ

ά Ὅ

¢ƱǳƳƛŜƴƛŜὧƻŘǇƻǿƛŀŘŀ ǘƱǳƳƛŜƴƛǳ 
wiskotycznemuoraz oporom tarcia ςjest to 
ǿŀǊǘƻǏŏ ƳŀƱŀ ƛ ƳƻȍŜ ōȅŏ ǇƻƳƛƴƛťǘŀ:

Model ǳƪƱŀŘǳǎƪƱŀŘŀǎƛťz: ruchoma masaDTD
(A) ƪǘƽǊŀjest ǇƻƱŊŎȊƻƴŀprzez ǎǇǊťȍȅƴť(B),
inerter (C) oraz ǘƱǳƳƛƪ(D) do ǇƱȅǘȅ(E) ƪǘƽǊŀ
ǳƳƻȍƭƛǿƛŀzamocowanieDTDdoǳƪƱŀŘǳƪǘƽǊŜƎƻ
drganiachcemyǘƱǳƳƛŏ.
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Wyniki numeryczne
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Model matematyczny

ὓὼ Ὧὼ Ὧὼ ὧὼ Ὅὼ ώ Ὧὼ ώ
ὧ ὼ ώ ὊÃÏÓὸ

άώ Ὅὼ ώ Ὧὼ ώ ὧ ὼ ώ π

ὼ ὼ Ὧ ὼ ὧὼ Ὅ ὼᴂ ώᴂ Ὧ ὼ ώ
ὧ ὼᴂ ώᴂ ὊÃÏÓὸ

ώ Ὅ ὼᴂ ώᴂ Ὧ ὼ ώ ὧ ὼᴂ ώᴂ π

²ȅƳƛŀǊƻǿŜ ǊƽǿƴŀƴƛŜ ǊǳŎƘǳ:

.ŜȊǿȅƳƛŀǊƻǿŜ ǊƽǿƴŀƴƛŜ ǊǳŎƘǳΥ

gdzie: ὧ πȢπψ, Ὂ πȢππψoraz trzy ×ÁÒÔÏĢÃÉ
ÓÚÔÙ×ÎÏĢÃÉË ḊὯ πȟὯ σπ i Ὧ φπ.
Inertancja Ὅ ȊŀƭŜȍȅod ŎȊťǎǘƻǏŎƛwymuszenia
harmonicznego ȢDla ǳƱŀǘǿƛŜƴƛŀΣw ǊƽǿƴŀƴƛŀŎƘ
bezwymiarowychǇƻƳƛƴťƭƛǏƳȅprimy.
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Wykres amplitudowo-ŎȊťǎǘƻǘƭƛǿƻǏŎƛƻǿȅ Řƭŀ Ὧ π

Panel (a) pokazuje wyniki uzyskane dla II zestawu 
ǇŀǊŀƳŜǘǊƽǿ 5¢5Φ bŀ ǇŀƴŜƭǳ όōύ ǇƻƪŀȊŀƴƻ 
ǇƻǊƽǿƴŀƴƛŜ ǿȅƪǊŜǎƽǿ Řƭŀ ǿǎȊȅǎǘƪƛŎƘ п ȊŜǎǘŀǿƽǿ 
ǇŀǊŀƳŜǘǊƽǿ 5¢5. 
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Wykres amplitudowo-ŎȊťǎǘƻǘƭƛǿƻǏŎƛƻǿȅ Řƭŀ Ὧ σπ

Panel (a) pokazuje wyniki uzyskane dla II zestawu 
ǇŀǊŀƳŜǘǊƽǿ 5¢5Φ bŀ ǇŀƴŜƭǳ όōύ ǇƻƪŀȊŀƴƻ 
ǇƻǊƽǿƴŀƴƛŜ ǿȅƪǊŜǎƽǿ Řƭŀ ǿǎȊȅǎǘƪƛŎƘ п ȊŜǎǘŀǿƽǿ 
ǇŀǊŀƳŜǘǊƽǿ 5¢5. 
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Wykres amplitudowo-ŎȊťǎǘƻǘƭƛǿƻǏŎƛƻǿȅ dla Ὧ φπ

Panel (a) pokazuje wyniki uzyskane dla II zestawu 
ǇŀǊŀƳŜǘǊƽǿ 5¢5Φ bŀ ǇŀƴŜƭǳ όōύ ǇƻƪŀȊŀƴƻ 
ǇƻǊƽǿƴŀƴƛŜ ǿȅƪǊŜǎƽǿ Řƭŀ ǿǎȊȅǎǘƪƛŎƘ п ȊŜǎǘŀǿƽǿ 
ǇŀǊŀƳŜǘǊƽǿ 5¢5. 


