International Interdisciplinary Congress on Renewable Energies, Industrial Maintenance, Mechatronics and Informatics
g
9

Bookilets 1702902 CONACYT

RENIECYT - LATINDEX - Research Gate - DULCINEA - CLASE - Sudoc - HISPANA - SHERPA UNIVERSIA - Google Scholar DOI - REDIB - Mendeley - DIALNET - ROAD - ORCID

Title: Analysis of a rotational type vibration absorber for damped systems

Authors: VAIQUEZ-GONZALEZ, Benjamin, JIMENEZ-RABIELA, Homero, RAMIREZ-CRUZ, José
Luis and GARCIA, SEGURA, Pedro

Editorial label ECORFAN: 607-8695 Pages: 13

BCIERMMI Control Number: 2022-01 .
BCIERMMI Clasification (;or;z;rzslozz-oool RNA: 03-2010-032610115700-14

ECORFAN-México, S.C. Holdings
143-501 :
3 - 50 ltzopan Street Mexico Colombia Guatemala

La Florida, Ecatepec Municipality

Mexico State, 55120 Zipcode Bolivia Democratic

Phone: +52 | 55 6159 2296 www.ecorfan.or'g Spain El Salvador Republic

Skype: ecorfan-mexico.s.c. )
Ecuador Taiwan of Congo

E-mail: contacto@ecorfan.org
Facebook: ECORFAN-Meéxico S. C. P

Twitter: @EcorfanC

Paraguay Nicaragua



Introduccion

En este trabajo se realiza el analisis de un absorbedor de vibraciones tipo
rotacional, para el cual el sistema primario se encuentra con amortiguamiento.

Se determina que la absorcion se define por la sintonizacion de la frecuencia
no amortiguada entre el sistema primario y su absorbedor, de tal forma que el
amortiguamiento no influye de manera directa en la sintonizacion.

Lo anterior permite modificar al amortiguamiento de forma arbitraria, sin
embargo, el amortiguamiento establece un régimen de estado estable.



Metodologia

El absorbedor rotacional consiste de una
masa cilindrica m, la cual rueda sin deslizar
sobre el cuerpo del sistema primario m,.

Esta configuracion establece un
acoplamiento geomeétrico, aparte del
acoplamiento dinamico definido por el
resorte k,.

En la Figura 1 se ilustra lo anterior.
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Figura 1. Absorbedor rotacional m, acoplado al
sistema primario m,, por restricciones
geométricas y dindmicas de tipo elastico.



Metodologia

Para determinar las ecuaciones dinamicas se emplean la formulacion
de Euler-Lagrange, por lo que se debe determinar la expresion
energética de cada elemento del sistema.
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Metodologia

Se obtiene un sistema de dos ecuaciones
diferenciales acopladas
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Metodologia
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Metodologia
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Resultados

En la Tabla 1 se muestran los parametros del sistema en los que
no se establece la condicion de sintonizacion.
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Resultados

En la Tabla 2 se muestran los parametros del sistema en los que

se establece la condicion de sintonizacion.
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Tabla 2. Parametros del sistema mecanico
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alas Figuras6y 7.

-0.3

X, (m)
0.3-
0.2 -

0.1+

oo S A

0] I 2|O I 4|0 I 6|O I 8|O
tiempo (s)
Figura 6. Respuesta en el tiempo

del sistema primario para
los parametros de la Tabla 2.
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Figura 7. Respuesta en el tiempo

del sistema primario para
los parametros de la Tabla 2.



Resultados

En la Tabla 3 se muestran los parametros del sistema en los que se
establece la condicion de sintonizacion con un valor del doble de

amortiguamiento en relacion con la Tabla 2.
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Tabla 3. Parametros del sistema mecanico
vibratorio correspondientes
a las Figuras 8 y 9.
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Figura 8. Respuesta en el tiempo

del sistema primario para los
parametros de la Tabla 3.
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Resultados

En la Tabla 4 se muestran los parametros del sistema en los que se
establece la condicion de sintonizacion con un valor de mayor
masa en relacion con la Tabla 3.
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vibratorio correspondientes
a las Figuras 10 y 11.
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Figura 10. Respuesta en el tiempo
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parametros de la Tabla 4.



Resultados

En la Tabla 5 se presentan los parametros para el ultimo
experimento, se ha incrementado en el doble la masa del
absorbedor, asi como del amortiguamiento viscoso c, en relacion

con los parametros de la Tabla 4. xl__<m> :;Em)
S T

medle | mezie | O | NIRRT =g
k,=75N/m| F=15N | ®="5rad/s :0-10-: 04

a las Figuras 12 y 13. parametros de la Tabla 5. parametros de la Tabla 5.



Conclusiones

Conocer los efectos de la modificacion de algunos parametros es
Importante para lograr el diseno y desarrollo dispositivos
eficientes, mas aun cuando se implementan dispositivos sencillos
en desempenos complejos.

Los resultados reportados presentan la posibilidad de elegir de
manera abierta el valor del amortiguamiento, el cual induce el
comportamiento del estado estable en ambos cuerpos del sistema.

El absorbedor rotacional para un sistema forzado con
amortiguamiento viscoso permite realizar ajustes en los parametros
de tal forma que se logra la atenuacion de la amplitud del sistema
primario, asi como del secundario.
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