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SAZETAK

U ovome radu ¢e se objasniti proizvodnja kalupa te Sto sve ulazi u taj proces, a nakon
toga smo proveli ispitivanja i analize vibracija kalupa na vibro-stolu kontaktnim i
bezkontaktnim ispitivanjem. Vibracije kontaktnim nainom mjerene su mobitelom i sa
njegovim ziroskopom preko aplikacije Accelerometer, a bezkontaktnim nacinom je
mjereno snimanjem video uradka te koriStenjem programa Kinovea, preko kojeg smo

dobili rezultate mjerenja vibracija.
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COMPARISSON OF VIBRO-TABLE MOUNTED MOLD CONTACT AND
NON-CONTACT VIBRATION MEASUREMENT

SUMMARY

This paper will explain the production of molds and what goes into that process and after
that we have conducted vibration analysis of a rubber mold positioned on a vibro-table
and two methods od measurement were carried out (contact and contactless testing).
The contact test was conducted with an android phone and its gyroscope using an
application called Accelerometer and contactless test was conducted in a way to record
a video and use program Kinovea to get results.

In this paper we will compare results between those two types of measurements.
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Rubber Mold
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1. UVOD

Proizvodnja 3D dekorativnih gipsanih panela je dugogodiSnja djelatnost kojom se bavi
tvrtka Pap-promet d.o.o. te ta djelatnost pripada grani PAP-ART, a postoje joS dvije grane
PAP-PRO i PAP-RELAX (Slika 1).

relax Pro it
Slika 1 PAP-PROMET podjela grana [9 ]

Paneli su namjenjeni da stvore 3D privid na zidu (Slika 2 i Slika 3). Postavljanje se vrsi
tako da se lijepe na zid fleksibilnim gradevinskim ljepilom te se spojevi izmedu panela,
buduci da su paneli proizvedeni u dimenzijama 400x400 mm, fugiraju i bruse te na kraju
bojaju u bilo koju zeljenu boju.

Tehnike nanosa boje mogu biti rasprSavanje zrakom pomocéu kompresora ili spreja i

kistom jer paneli ve¢ dolaze pripremljeni za bojanje tj. premazani su primer-om.
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Slika 2 3D Dekorativni panel ACOUSTO 35[9 ]

Slika 3 3D Dekorativni panel GOO GEE [9 ]



2. PROCES PROIZVODNJE KALUPA

Da bi se kalup mogao napraviti potrebno je imati model po kojem ¢e se dobiti otisak
kalupa i model je najéeSce 3D isprintani predmet. Model se pricvrsti za donju stranicu
(npr. drvena polica, pleksiglas) te se za pri¢vrS§¢ivanje moze koristiti i super ljepilo.

Sada je potrebno koristiti odvajiva¢ (Slika 4) i on sluzi da se, tokom susSenja kalupa oko
modela, ta dva materijala ne zalijepe jedan za drugi i da ne dode do oStecenja prilikom
odvajanja. To je jako bitan korak koji ¢e se isto tako ponoviti kada ¢e se u gotov kalup
ulijevati materijal. JoS se samo mora ograditi model (npr. pleksiglas) i moze se nanijeti
odvaijivac po cijelom modelu i isto tako svugdje oko modela gdje god ¢e masa za izradu
kalupa (Slika 5) doc¢i u kontakt sa povrsinom.

Ako se je sve navedeno adekvatno odradeno moze se krenuti u izradu kalupa tj. moze
se zapoceti ulijevanje poliuretana oko modela te je preporucljivo da se otpoCetka pa sve
do kraja cilja jedna toCka (Slika 6) i to najniza toCka iz razloga da se Cim viSe sprijeCi
vjerovatnost zarobljavanja molekula zraka u kalupu (ako molekula zraka ostane
zarobljena onda gotov kalup ima rupice na strani ,lica* Sto nije prihvatljivo jer je svrha
kalupa da postane identiCan kao model po kojemu se radi). U slu¢aju da postoji
mogucnost koriStenja vakumske komore, buduci da je poliuretan dvokomponentna masa,
ona moze dobro posluziti jer nakon ruénog mjesanja te dvije komponente opet je moguce
da su se molekule zraka zarobile u tu smjesu te se onda ta zamjeSana smjesu moze
staviti u komoru te tu izvaditi zrak iz smjese te se je na taj nacin sigurno uklonila opasnost
od mjehuri¢a na licu gotovog modela.

Nakon Sto se je poliuretan ulio te se je priCekalo potrebno vrijeme da se kalup posusi
onda se moZe odvojiti gotov kalup od izvornog modela te se sada kalup priprema da se
u njega ulije gips. Opet se prije lijevanja gipsa u kalup mora nanijeti odvajivac, i kada se
gips ulije i posuSi mozemo ga odvojiti od kalupa i imamo krajnji model. Bitno je
napomenuti da ako se kalup koristi pravilno i zaista se koristi odvajiva¢ kako je to

proizvodac namijenio onda se iz jednog kalupa moZze dobiti viSe stotina krajnjih modela.



Slika 5 Poliuretan Vytaflex 40 (vlastiti izvor)



Slika 6 Izvorni model koji je ograden, spreman za ulijevanje poliuretana 35[5 |

-
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Slika 7 Shema procesa u proizvodniji (vlastiti izvor)



3. PRIPREME ZA KONTAKTNO | BEZKONTAKTNO
MJERENJE

Prije nego krenemo mijeriti moramo poduzeti mjere da mjerenja koja dobijemo u ove

dve metode bude Sto tocnije.

3.1 PRIPREME ZA KONTAKTNO MJERENJE:

e postaviti kalup na vibro-stol (Slika 8)

e provjeriti da li je vibro-stol ravan pa ¢emo za to koristiti libelu (Slika 9) jer bez
tog ispunjenog uvjeta mjerenje nece biti pouzdano

e moramo upaliti kompresor zraka (Slika 10) te priCekati da se pripremi zrak
prije uklju€ivanja vibroalata

e postavljamo kontaktni mjerni uredaj (mobitel) na sredinu kalupa (Slika 14)

e otvaramo aplikaciju accelerometer

e otvaramo kameru na uredaju koji snima sve $to se dogada tokom kontaktnog
mjerenja

e palimo vibroalat (Slika 13) i po€nemo snimati kontaktno mjerenje

e tokom mijerenja na aplikaciji accelerometer gledamo da li dobivamo mjerenja
na koordinatnim osima (x,y i z) i ako nam se &ini da su mjerenja dobra

mozemo gasiti vibroalat i uredaj za snimanje (Slika 14)



Slika 8 Polazemo kalup na vibro-stol (vlastiti izvor)



Slika 9 Sa libelom provjeravamo da li je povrSina ravna (vlastiti izvor)
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Slika 10 Ukljucivanje kompresora za zrak (vlastiti izvor)
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Slika 11 Tehni¢ke specifikacije kompresora za zrak (u eksperimentu koristen kompresor
HGS 7,5) [4]

Slika 12 Vibroalat koji se nalazi ispod vibro-stola (vlastiti izvor)
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Slika 13 Ukljucivanje vibroalata (vlastiti izvor)
u ; — v \-/ —

Slika 14 Mjerenje akcelerometrom (vlastiti izvor)
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3.2 PRIPREME ZA BEZKONTAKTNO MJERENJE

Slicna priprema kao i kod kontaktnog mjerenja no sada ¢emo snimiti video u kojem se
mora jasno vidjeti vibracija tj. gibanje kalupa sa time da moramo uezti u obzir da ureda;j
koji snima video mora biti statiCan i pozicioniran u nadmorskoj visini kao i kalup
e za ovo mjerenje sam se posluzio drvenom policom na koju sam montirao
uredaj za snimanja (Slika 15 i Slika 16)
e iskoristio sam profil za suhu gradnju na koji sam oznacio crnu to¢ku (Slika
17) kako bi kasnije program Kinovea znao raspoznati sredidnju to¢ku po kojoj
se mora mjeriti
e vibro-stol se je pokrenuo te se je snimao kalup sa mobitelom u usporenom
snimanju
e nakon snimanja se je provjerilo da li se golim okom mogu primjetiti gibanja
kalupa i primjetilo se

— — — T — — —  — g—

Y T N S Y S S S —
— o — — — — g— p—
o — — — — — o — — g —,
— — — — — p— — — —
—, — — — — — — _—p—

Slika 15 Fiksiran profil sa to¢kom poloZen na drvenu policu ispred kalupa te je
postavljen mobitel na tu policu (vlastiti izvor)

12



Slika 16 Drvena polica (vlastiti izvor)

Slika 17 Profil za suhu gradnju na kojemu smo oznacili to¢ku (vlastiti izvor)

13



4. AKCELEROMETAR

Akcelerometar je uredaj koji omogucuje mjerenje i analizu linearnog i kutnog ubrzanja.

Ova je funkcija nezamjenjiva u mnogim osnovnim uredajima i sustavima koji se koriste

u gotovo svim podrucjima Zzivota - kako u kucanskim aparatima za svakodnevnu

uporabu, tako i u profesionalnim industrijskim i istrazivackim i razvojnim aplikacijama.

Akcelerometar se implementira izravho na objekt koji vibrira, $to mu omogucuje

pretvaranje energije vibracija u elektrini signal koji je proporcionalan trenutnom

ubrzanju objekta.

Par klju€nih podataka od akcelerometrima:

Princip rada: Akcelerometar koristi jedan od nekoliko principa za mjerenje
ubrzanja. NajCesc¢i princip je piezoelektriCni, gdje se promjena mehanickog
stresa pretvara u elektricni naboj.

Drugi principi ukljuéuju MEMS (mikroelektromehaniCki sustavi) i kapacitivhe
senzore.

Tro-osni akcelerometri: Vecina akcelerometara danas je troosna, Sto znaci
da mogu mjeriti ubrzanje u tri osi - X, Y i Z. Ova troosna moguc¢nost omogucuje
pracenje kretanja objekta u svim smjerovima

Primjena: Akcelerometri se koriste u Sirokom rasponu aplikacija npr. mobilnim
uredajima kao $to su pametni telefoni i tableti (kao Sto je slu€aj i kod nas),
koriste se za automatsko rotiranje zaslona ili za detekciju koraka u fitnes
aplikacijama. Takoder se koriste u igraim konzolama za detekciju kretanja i u
vozilima za mjerenje ubrzanja ili detekciju sudara

Inercijalna navigacija: Akcelerometri se koriste u inercijalnim navigacijskim
sustavima za pracenje promjene brzine, polozaja i orijentacije objekta.

U kombinaciji s ziroskopima, mogu se Koristiti za precizno pracenje kretanja u
prostoru

Kalibracija: Akcelerometri trebaju biti kalibrirani kako bi pruzili to¢ne rezultate.
Kalibracija ukljuCuje odredivanje nulte vrijednosti, osjetljivosti i linearne

karakteristike senzora

14



Primjena u zdravstvu: Akcelerometri se koriste i u medicini za pracenje
pacijentovih pokreta, kao i u istrazivanju biomehanike i analizi sportskih
performansi

Jedinice mjere: Ubrzanje se obi¢no mjeri u metrima po sekundi na kvadrat

(m/s?) ili g-ima (gravitacija, g = 9.81 m/s?)

15



5. KINOVEA

Kinovea (Slika 18) je besplatni softver otvorenog koda koji se koristi za video snimanje,

analizu kretanja | mjerenje u sportskim, biomehanickim | rehabilitacijskim podrucjima.

Evo nekoliko klju€nih znacajki i informacija o programu Kinovea:

Snimanje videozapisa: Kinovea vam omogucuje snimanje videozapisa putem
web kamere ili u€itavanjem postojecih videozapisa iz datoteka

Analiza kretanja: program vam omogucuje detaljnu analizu kretanja u
videozapisima. Mozete koristiti funkcije poput usporedivanja snimaka,
reprodukcije u sporom ili brzom pokretu te promjene brzine reprodukcije kako
biste bolje razumijeli i prou€avali pokrete

Mjerenje: Kinovea omogucuje izvrSavanje preciznih mjerenja u videozapisima.
Mozete oznacCavati toCke na tijelu subjekta i pratiti njihovu putanju tijekom
vremena. Ovo je korisno za mjerenje kutova, udaljenosti, brzine i drugih
parametara kretanja

Oznacavanje: mozete oznacavati bitne dijelove u videozapisima kako biste ih
kasnije lakSe pratili ili analizirali. To moze uklju€ivati oznaavanje to¢aka na
tijelu subjekta, crtanje linija, oblika ili tekstualnih oznaka

Podrzani formati: Kinovea podrzava Sirok raspon video formata, ukljuCujudi
AVI, MPEG, WMV, MP4 i mnoge druge

Prikaz mjernih podataka: program pruza grafi¢ki prikaz mjernih podataka,

poput grafikona, koji vam pomaze u analizi kretanja

Kinovea je takoder koristan alat za trenere, fizioterapeute, istrazivace i sve koji zele

detaljnije prouditi i analizirati kretanje u videozapisima.

Buduc¢i da je otvorenog koda, takoder nudi moguénost prilagodbe i proSirenja

funkcionalnosti prema potrebama korisnika.

U racunalnom programu Kinovea, vrijeme se moze izraziti na razliCite nacine ukljuCujuci

broj kadrova, ukupne milisekunde od pocetka.

Kod mijerenja pomocu funkcije kronometra moze se koristiti za mjerenje

16



vremenskog raspona dok se za linije i kutove koriste se alati za mjerenje
udaljenosti i kutova.
Dodatne mogucnosti kod mjerenja:

o Slijediti putanju jedne toCke

e Pratiti napredak objekta s viSe toCaka

e Dobivanje linearne kinematike na temelju putanja toCaka ili putanja objekata s

viSe toCaka
e (Odredivanje dinamike zglobova tijekom kretanja vizualizacijom kutne

dijagrame

5.1TOCNOST KINOVEE

Rezultati pokazuju da se Kinovea moze primjeniti na video od 30Hz za mjerenja linearnih
polozaja i brzina s to€nosSc¢u od 9%.
Niza to¢nost uoCena je za kutnu kinematiku gornjeg | donjeg uda kod boc¢nih padova | za

horizontalna mjerenja s trideset stupanjskom kamerom ili 1D kalibracije na temelju visine.

Kinovea

Slika 18 Logo KINOVEA[7 ]

17



5.2 POSTUPAK DOBIVANJA REZULTATA MJERENJA U KINOVEI

e Otvaramo program Kinovea i mozemo vidjeti korisni¢ko sucelje (Slika 19).

Slika 19 Korisni¢ko sucelje programa KINOVEA (vlastiti izvor)

e Sada mozemo unijeti video uradak po kojem Zelimo dobiti mjerenja (Slika 20)

Slika 20 Ubacen video uradak (vlastiti izvor)

18



Programu je bitno da zna dimenzije predmeta kojeg mjerimo tako da se programu

moze dati do znanja veli€inu predmeta u prostoru, a i to mu pomaZze kod izrade

grafa te ¢e rezultati biti pouzdaniji.

Kotiranje se vrSi sa komandom LINE te se oznace linije i stisnemo opciju
CALIBRATE (Slika 21) (naravno treba znati dimenziju predmeta tako da se je
ta informacija prethodno trebala pribaviti prije samoga koriStenja programa
KINOVEA).

Mjerenje sa metrom je pokazalo da je kalup dugaCak 430mm, a visina mu je

30mm Sto ¢e program otprilike i raspoznati tako.

N p—————

N, N e o — -

| U meERE

Slika 21 Ubacivanje dimenzija u kalibrator (vlastiti izvor)
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e Ako smo pravilno unesli kote onda bi to trebalo izgledati ovako (Slika 22).

LU T @ wEEE

Slika 22 Pravilno unesene kote (vlastiti izvor)

e Sada moramo ucrtati to¢ku koju zelimo da program KINOVEA prati, a to radimo
tako da stisnemo desni klik na miSu i odaberemo TRACK PATH opciju (Slika 22
Track Path) te toCku postavimo na mjesto koje smatramo da bi bilo najlakSe
Kinovei da raspozna gibanje i dobije 5to pouzdanija mjerenja.

e Zaovaj video je to bio vrh kalupa (Slika 24).
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Slika 24 Oznacgena toCka koju Zelimo da KINOVEA prati (vlastiti izvor)
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¢ sada se KINOVEI moze dati naredba da po¢ne snimati tocku dok pustamo video,
ali bitno je napomenuti da ne smijemo pokrenuti video preko naredbe play nego
moramo pustati frame po frame jer ¢e program tako lakse pratiti to¢ku

e Ako dobijemo dolje na vremenskoj crti rozu boju to znaci da je KINOVEA
snimila kretanja (Slika 25).

Slika 25 Roza boja na vremenskoj crti programa KINOVEA (vlastiti izvor)

e Nakon svih koraka koji su se napravili mogu se pogledati rezultati, a to se radi tako
da se ide pod meni TOOLS i odabere se LINEAR KINEMATICS (Slika 26) i tu se
mogu vidjeti razliciti rezultati na grafu (Slika 27 i Slika 28).

22



TNy,

e -~

I o~ — i~~~

et

————
S p——

Slika 27 Graf v/t (brzina/vrijeme) (vlastiti izvor)
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6. REZULTATI DOBIVENI POMOCU KINOVEE |
AKCELEROMETRA

6.1 KINOVEA REZULTATI

6.1.1 Brzina
e Sada ¢emo vidjeti dvije vrste iskazanja dobivenih rezultata za iskazanje

vrijednosti brzine (graf i excel tablica)
[ J
e |z grafa (Slika 29) mozZzemo vidjeti kako je najvecéa brzina u t = 1050 ms u iznosu

od v = 0.0115 m/s, a najmanja brzina u t = 1250 ms u iznosu od v = 0.001 m/s

V (mfs) GRAF BRZINE

— TOCKA A

Slika 29 Graf Brzine (vlastiti izvor)
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U Excel tablici (Slika 30) moZzemo vidjeti kako brzina varira te se vrijednost brzine
povecCava i smanjuje Sto zapravo i odgovara vrijednostima grafa.

VRIJEME (ms) TOCKA A I Vit
0,001097848 -1,16E-03
0,001324463 -9,36E-04
0,001840294 -4,20E-04
0,003183721 0,23E-04
0,005720081 2,46E-03
0,008894118 6,63E-03
0,011088238 8,83E-03

0,01081421 8,55E-03
0,007932042 5,67E-03
0,004296714 2,04E-03
0,002954492 6,94E-04
0,00385107 1,59E-03
0,005536236 3,28E-03
0,005543846 3,28E-03
0,004263099 2,00E-03
0,002597925 3,37E-04
0,00142866 -8,32E-04
0,000958955 -1,30E-03
0,0002893876 -1,37E-03
0,000822508 -1,44E-03
0,00077434 ~1,49E-03
0,001182895 -1,08E-03
0,002287501 2,69E-05
0,003811521 1,55E-03
0,004261153 2,60E-03
0,004753294 2,50E-03
0,0035345794 1,29E-03
0,001958327 -3,02E-04
0,00050368 -1,36E-03
0,0002895482 -1,36E-02
0,001919801 -2,41E-04
0,003430163 1,17E-03
0,004553613 2,29E-03
0,004632823 2,37E-03
0,003213907 1,55E-02
0,002951874 7,01E-04
0,002903737 6,43E-04
0,003737717 1,48E-03
0,004855255 2,59E-03
0,005633289 2,28E-03
0,005931068 2,73E-03
0,00614753 3,80C-03
0,006035005 3,77E-03
0,005290045 3,03E-03
0,004031381 1,78E-03
0,003413233 1,16E-03
0,003936331 1,73E-03
0,005153795 2,80E-03
0,005353495 3,10E-03
0,004239522 2,03E-03
0,003273661 1,02E-03
0,002933983 7,28E-04
0,003362804 1,10E-03

Slika 30 Excel tablica brzine (vlastiti izvor)



6.1.2 Ubrzanje
Kod ubrzanja ¢emo takoder imati dvije vrste iskazanja dobivenih rezultata kao i kod
brzine (graf i excel tablica)

Iz grafa (Slika 31) mozemo vidjeti kako je najvece ubrzanje ut = 1000 ms u iznosu od a
= 0.15 m/s?, a najveca vrijednost usporavanja u t = 1075 ms u iznosu od a = - 0.15 m/s?
(- oznaCava smijer jer ubrzanje ne moze biti negativno).

a (mis) GRAF UBRZANJA

—TOCKA A

]
=1
P
=]
@
=1

Slika 31 Graf ubrzanja (vlastiti izvor)
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U Excel tablici gdje se iskazuju vrijednosti ubrzanja mozemo vidjeti kako tijelo ubrzava i

usporava Sto pokazuje i graf ubrzanja (Slika 32).

VRIUEME (ms) |  TOCkAA | a/t
0,013897031 1,16E-02
0,029870124 2,76E-02
0,064814907 6,25E-02
0,114494421 1,12E-01
0,149583399 1,A7E-01

0,12998645 1,28E-01
0,041320523 3,90E-02
-0,077535997 -7, 98E-02
-0,146512414 -1,49E-01
-0,119406893 -1,22E-01
-0,028414502 -3,07E-02
0,038288749 3,60E-02
0,030013823 2,77E-02
-0,025262819 -2, 75E-02
-0,070534959 -7,28E-02
-0,074193285 -7,65E-02
-0,050081916 -5,24E-02
-0,023102007 -2, 54E-02
-0,007907676 -1,02E-02
0,001044037 -1,23E-03
0,017540122 1,53E-02
0,045021735 4,2TE-02
0,067184377 6,49E-02
0,061580508 5,93E-02
0,02211067 1,98E-02
-0,031715523 -3, A0E-02
-0,067664407 -6,99E-02
-0,06509927 -6,74E-02
-0,026878385 -2, 092E-02
0,024879574 2,26E-02
0,061836148 5,96E-02
0,063701533 6,14E-02
0,030967655 2,87E-02
-0,012079958 -1,44E-02
-0,03320825 -3,55E-02
-0,018052757 -2,03E-02
0,018171905 1,59E-02
0046279325 4,40E-02
0,0459095029 4,76E-02
0,035486264 3,32E-02
0,016889913 1,46E-02
-0,003073072 -5,35E-03
-0,028101719 -3,04E-02
-0,0472295201 -4 Q5E-02
-0,039204854 -4, 15E-02
-0,001913 -4, 19E-03
0,030526755 2,83E-02
0,022434526 2,02E-02
-0,0157195424 -1,80E-02
-0,042446456 -4 ATE-02
-0,032962296 -3,52E-02
-0,005867721 -8,14E-03
0,013246514 1,10E-02

Slika 32 Excel tablica ubrzanja (vlastiti izvor)
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S obzirom da ¢e akcelerometar u naSem eksperimentu pokazivati vrijednosti ubrzanja
na osimay i z onda smo u KINOVEI posebno izvukli rezultate mjerenja za horizontalnu
os (os y) (Slika 34) i vertikalnu os (os z) (Slika 33) kako bismo kasnije lakSe usporedili
rezultate.

a (m/s2) VERTIKALNO UBRZANIJE

— TOCKA A

Slika 33 Graf Vertikalnog ubrzanja (Os z) (vlastiti izvor)

a (m/s2) HORIZONTALNO UBRZANIE

0,15

—TOdKA A

o
|

T T T T
a oo oo oo oo 1000 1200 1400 1600 1200 000 oo oo
200 400 600 500 000 200 400 600 800 2000 2200 2400

Slika 34 Graf horizontalnog ubrzanja (Os y) (vlastiti izvor)
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Rezultati mjerenja dobivenih programom KINOVEA (Slika 33 i Slika 34 ):

a) ZOS:
e Maksimalna vrijednost ubrzanja a = 0.11 m/s? (t = 1000 ms)

e Minimalna vrijednost ubrzanja a = - 0.08 m/s? (t = 2100 ms)

b) Y OS:
e Maksimalna vrijednost ubrzanja a = 0.13 m/s? (t = 1075 ms )

e Minimalna vrijednost ubrzanja a = -0.12 m/s? (t = 1675 ms )
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6.2 AKCELEROMETAR REZULTATI

Kod aplikacije akcelerometar smo dobili rezultate ubrzanja po osimay iz

Slika 35 Nacrt mobitela sa ozna¢enim osima po kojima Akcelerometar dobiva rezultate
(vlastiti izvor)
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Slika 36 Rezultati mjerenja Akcelerometra (vlastiti izvor)

Rezultati mjerenja dobivenih aplikacijom AKCELEROMETAR (Slika 36):
a) YOS:
* Maksimalna vrijednost ubrzanja a = 2.58 m/s?

e Minimalna vrijednost ubrzanja a = - 2.11 m/s?

b) Z OS:
* Maksimalna vrijednost ubrzanja a = 17.34 m/s?

* Minimalna vrijednost ubrzanja a = 4.85 m/s?
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7. USPOREDBA REZULTATA PROGRAMA KINOVEE |
APLIKACIJE AKCELEROMETRA

Tablica 1 Usporedba rezultata programa Kinovee i aplikacije Akcelerometra (vlastiti
izvor)

Maksimalna
vrijednost

Y Minimalna 211 0.12
vrijednost

z Maksimalna 17.34 0.11
vrijednost

z Minimalna 4.85 -0.08
vrijednost
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8. ZAKLJUCAK

Kao Sto mozemo vidjeti, rezultati bezkontaktnog mjerenja (program Kinovea) i kontaktnim
mjerenjom (aplikacija Akcelerometar i ziroskop) se ne podudaraju te ne mozemo utvrditi
koji je nacin pouzdaniji.

Moje osobno misljenje je da bih ja prije vjerovao podacima prikupljenim kontaktnim
mjerenjem nego bezkontaktnim jer ipak je to uredaj postavljen direktno na ravnu povrsinu
(dokazali smo da je povrSina ravna pomocu libele) te Zziroskop daje momentalno
informacije kako se uredaj giba dok u Kinovei morate snimiti video uradak u idealnim
uvjetima sa viSe strana (kut snimanja sa kamerom mora biti tocno kako je i kalup
postavljen te ako Kinovea ne prikupi dovoljno konkretnih informacija onda rezultati nece
biti pouzdani. Kod Kinovea programa, u odnosu na Akcelerometar, se puno viSe vremena
utrosi na pripremu videa tj. na pripremu informacija koju ¢e korisnik dati programu jer kao
Sto smo naveli ranije, ako Kinovea nema dovoljno informacija onda ne mozemo tvrditi da
su rezultati pouzdani pa bih ja zato uvijek prije mjerio vibracije kontaktnim na¢inom nego
bezkontaktnim.
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