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Introducción

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

Se determina que la absorción se define por la sintonización 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 sintonización.

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



Metodología

El absorbedor rotacional consiste de una 
masa cilíndrica m2 la cual rueda sin deslizar 
sobre el cuerpo del sistema primario m1. 

Esta configuración establece un 
acoplamiento geométrico, aparte del 
acoplamiento dinámico definido por el 
resorte k2.  

En la Figura 1 se ilustra lo anterior.
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k2

Fcos t

c

Figura 1. Absorbedor rotacional m2 acoplado al 
sistema primario m1, por restricciones 
geométricas y dinámicas de tipo elástico.
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Para determinar las ecuaciones dinámicas se emplean la formulación 
de Euler-Lagrange, por lo que se debe determinar la expresión 
energética de cada elemento del sistema.

Energía cinética Energía potencial

Lagrangiano

Término disipativo Función de potencia



( )1 2 1 1 1 2 1 2 2

1
 - - cos    

2
M x m x cx k k x k x F tw+ + + =&& && &

2 2 2 1 2 2 2 1

3 1
0

2 2
m x m x k x k x   

1 2

1

2
M m m 

Metodología

Se obtiene un sistema de dos ecuaciones 
diferenciales acopladas 
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Resultados 

En la Tabla 1 se muestran los parámetros  del sistema en los que 
no se establece la condición de sintonización.

m1= 4 kg m2= 0.5 kg
k1 = 100 

N/m

k2 = 300 

N/m
F = 15 N  = 5 rad/s

c = 10 N·s/m

Tabla 1. Parámetros del sistema mecánico 

vibratorio correspondientes a

las Figuras 4 y 5.

0 20 40 60 80
-0.20

-0.15

-0.10

-0.05

0.00

0.05

0.10

0.15

0.20

tiempo (s)

x
1
 (m)

0 20 40 60 80
-0.20

-0.15

-0.10

-0.05

0.00

0.05

0.10

0.15

0.20

x
2
 (m)

tiempo (s)

Figura 4. Respuesta en el tiempo

del sistema primario

para los parámetros de la Tabla 1.

Figura 5. Respuesta en el tiempo

del sistema secundario

para los parámetros de la Tabla 1.



Resultados 

m1= 4 kg m2= 0.5 kg
k1 = 100 

N/m

k2

=18.75N/m
F = 15 N  = 5 rad/s

c = 10 N·s/m

Tabla 2. Parámetros del sistema mecánico 

vibratorio correspondientes 

a las Figuras 6 y 7.

En la Tabla 2 se muestran los parámetros  del sistema en los que 
se establece la condición de sintonización.
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Figura 6. Respuesta en el tiempo

del sistema primario para

los parámetros de la Tabla 2.

Figura 7. Respuesta en el tiempo

del sistema primario para

los parámetros de la Tabla 2.



Resultados 
En la Tabla 3 se muestran los parámetros  del sistema en los que se 
establece la condición de sintonización con un valor del doble de 
amortiguamiento  en relación  con la Tabla 2.

m1= 4 kg m2=0.5 kg
k1 = 100 

N/m

k2

=18.75N/m
F = 15 N  = 5 rad/s

c = 20 N·s/m

Tabla 3. Parámetros del sistema mecánico

vibratorio correspondientes

a las Figuras 8 y 9.

0 20 40 60 80

-0.15

-0.10

-0.05

0.00

0.05

0.10

0.15

tiempo (s)

x
1
 (m)

0 20 40 60 80

-2

-1

0

1

2

x
2
 (m)

tiempo (s)

Figura 9. Respuesta en el tiempo 

del sistema secundario para 

los parámetros de la Tabla 3

Figura 8. Respuesta en el tiempo 

del sistema primario para los 

parámetros de la Tabla 3.



Resultados 
En la Tabla 4 se muestran los parámetros  del sistema en los que se 
establece la condición de sintonización con un valor  de mayor 
masa en relación con la Tabla 3.

m1= 4 kg m2=1 kg
k1 = 100 

N/m

k2

=37.5N/m
F = 15 N  = 5 rad/s

c = 10 

N·s/m

Tabla 4. Parámetros del sistema mecánico 

vibratorio correspondientes

a las Figuras 10 y 11.
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Figura 11. Respuesta en el tiempo

del sistema secundario para los

parámetros de la Tabla 4.

Figura 10. Respuesta en el tiempo

del sistema primario para los

parámetros de la Tabla 4.



Resultados 

En la Tabla 5 se presentan los parámetros para el último 
experimento, se ha incrementado en el doble la masa del 
absorbedor, así como del amortiguamiento viscoso c, en relación 
con los parámetros de la Tabla 4.

m1= 4 kg m2=2 kg
k1 = 100 

N/m

k2 = 75 N/m F = 15 N  = 5 rad/s

c = 20 

N·s/m

Tabla 5. Parámetros del sistema mecánico

vibratorio correspondientes 

a las Figuras 12 y 13.
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Figura 12. Respuesta en el tiempo 

del sistema primario para los 

parámetros de la Tabla 5.
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Figura 13. Respuesta en el tiempo 

del sistema secundario para los 

parámetros de la Tabla 5.



Conocer los efectos de la modificación de algunos parámetros es

importante para lograr el diseño y desarrollo dispositivos

eficientes, más aún cuando se implementan dispositivos sencillos

en desempeños 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 parámetros

de tal forma que se logra la atenuación de la amplitud del sistema

primario, así como del secundario.

Conclusiones
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