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Modelowanie aktuatoréw piezoelektrycznych o dowolnym ksztalcie

Jedna z nowoczesnych metod ttumienia drgan ptyty jest zastosowanie elementow pie-
zoelektrycznych. Gdy przyktadamy odpowiednio napiecie do przeciwlegtych powierzchni
elementu piezoelektrycznego, doznaje on odksztalcenia. Przy wystarczajaco duzej energii
element taki, naklejony na drgajaca powierzchnie, moze zmienia¢ charakterystke calego
uktadu.

Rozwazmy réwnanie drgan gietnych ptyty postaci
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gdzie w(t,x,y) oznacza przemieszczenie punktu (z,y) plyty w chwili ¢, f — wymuszenie,

stata D jest walcowa sztywno$cia plyty na zginanie, p — gestoscia plyty na jednostke

powierzchni. Zalézmy, ze po obu stronach ptyty przyklejono aktuatory piezoelektryczne,

zasilane zmiennym napieciem V. W przypadku aktuatoréw prostokatnych {(z,y) € R? :

1 < x < xo,y1 < y < yo} momenty wewnetrzne indukowane przez aktuator mozna
zapisa¢ wzorem

w(t) + DA*w(t) = f(1),

My =My = COEPE ([Hﬂh - Hﬂﬁz] & [Hyl - Hyz]) ’

gdzie Cy = E,IK, E,I oznacza sztywno$¢ plyty na zginanie, K jest stala geometryczng
zalezng od grubosci plyty i elementu piezoelektrycznego. H,, jest funkcja Heaviside’a,
[H,,] oznacza dystrybucje regularna generowana przez funkcje H,,, tzn.

)0 = [ Ha@otada = [ pa)ds dip e D)

za$ ® iloczyn tensorowy dytrybucji. W tej sytuacji wymuszenie pochodzace od rozwazanego
aktuatora wyraza sie
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przy czym pochodne rozumiane sg jako pochodne dystrybucji.

W przypadku aktuatora o bardziej dowolnym ksztalcie {(z,y) € R? : z; < z <
x9, f1(x) <y < fo(x)}, gdzie fi, fao sa diffeomorfizmami klasy C°°, momenty wewnetrzne
wygodnie jest rowniez opisa¢ w podobnej postaci, tj. jako iloczyn dystrybucji

[Hay — Hayl o [Hyy () — Hipy()),
przy czym iloczyn o musi byé¢ rozumiany w pewnym uogdlnionym sensie. W referacie

przedstawimy definicje takiego iloczynu oraz problemy, jakie sie pojawiaja przy rozwazaniu
szerszej klasy dystrybucji.




