Introductie

Door de hoge prijzen van constructiematerialen is het wenselijk

Dit resulteert in lichtgewicht constructies. Omdat een lichtgewic

ingen. Om dezelfde prestaties te kunnen leveren als de zwaarder
actief worden geregeld met behulp van een controller en een actu
methode en de actief geregelde methode met elkaar vergeleken of

Een voorbeeld uit de praktijk waar de resultaten van dit onderzoek c
lentie treden er trillingen op in de rotorbladen, welke zorgen voor grc
nen de rotorbladen en de toren robuuster worden uitgevoerd (waa

toegepast. Het robuuster uitvoeren van een constructie (het dikker r

In dit onderzoek wordt actieve regeling toegepast op een aluminiuz
wordt een piezo actuator aangebracht. Een piezo actuator vervor
(zie figuur rechts). Door een controller wordt de piezo actuator zoc
de balk zo snel mogelijk wordt gereduceerd tot binnen een bepaald
time. In dit onderzoek worden verschillende passief geregelde ba
basis van settling time.

Methode

Het model bestaat uit een ing
(zie figuur links). Bij beide vo
sensor Newton aangebracht op het x
balk te trillen. De positiesens
worden een controller en een
positie wordt de piezo actuat
van het vrije uiteinde van de k
dat daar de optredende rek he

position :

position
sensor

Hypothese (op basis van simulatie)

De actiet geregelde ingeklemde aluminium balk van 800 x 40 x 3
seconden) als de passief geregelde ingeklemde balk van 800 x 40 x
Settling time: de tijd die het duurt totdat een initiéle krachtverstor
wichtspositie op de locatie van de positiesensor. In de figuur rechts

Resultaten
De resultaten van de simulatie en de experimenten zijn weergegeve

settling time (s)
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Conclusie

- Op basis van de experimenten kan worden geconcludeerd dat de p
seconden) heeft als de actief geregelde balk van 3 millimeter dik. L
bevestigd. Dit kan worden uitgedrukt in een mogelijke massared
originele settling time behouden blijft. Het is door dit onderzoek ze
ook een grote massareductie mogelijk is bij meer complexe constr
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