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Introducción

Frham reporta en su patente (US989958A) la interacción o 
acoplamientos que ocurren entre cuerpos que desarrollan 
movimiento vibratorio.

Den Hartog establece a un absorbedor de vibraciones dinámico, 
como aquel dispositivo representado por dos cuerpos acoplados por 
medio de elementos elásticos.



A partir del absorbedor de vibraciones no amortiguado, se incluye 
amortiguamiento con la intención de extender el ancho de banda de 
atenuación o de absorción, por lo que se desarrollan nuevas 
técnicas que resultan en la obtención de parámetros óptimos.

En el análisis desarrollado en este trabajo se determina que, sí se 
elige el valor de la constante elástica del sistema en conjunto, 
entonces se puede regular la amplitud del movimiento del 
absorbedor, así como el transitorio del sistema primario.



Metodología

En este trabajo se estudia el
problema de determinar los
parámetros óptimos en el sentido de
reducir de manera ideal la amplitud
del sistema primario, con excitación
por transmisibilidad por medio de
un absorbedor sin amortiguamiento
viscoso.
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El modelo dinámico del sistema se representa por el siguiente sistema de ecuaciones diferenciales

lineales:

Para  éste sistema se han propuesto las siguientes  soluciones:
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El resultado de derivar y sustituir  las soluciones propuestas en las dos ecuaciones diferenciales 

acopladas,  lleva a construir el siguiente sistema de ecuaciones lineales de 4 x 4.



   2 7 6 2 2 2 2 2 4 2 2 3 2 2 2 2 2

11 1 1 2 1 2 1 2 2 1 2 1 2 1 1 2 2 1 2 1 2( ) /X c m m c m k k m k m c k m c k m c k k k Y            

2 7 2 5 2 2 2 3

12 1 1 2 1 2 2 1 2 2 1 2 1( ) /X c m m c k m k k m c k m Y        

5 2 4 2 3 2 2 2

22 1 2 1 2 1 2 2 1 2 1 1 2 2 2 1 2( ( ) ) /X c k m m c k m c k m k k m k k m Y         

5 2 2 3 2 2 2 2 2

21 1 2 1 2 1 2 2 1 2 1 1 2 1 2( ( ) ) /X c k m m c k m c k m c k k k Y       

Las soluciones son las siguientes:
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Aunque las ecuaciones son de tipo lineal, su importancia  radica en el contenido de la información 

dinámica implícita.

donde,
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En la búsqueda de obtener las condiciones de máxima reducción de la amplitud de las oscilaciones

del  sistema primario, se  proponen las siguientes condiciones:

Éstas condiciones llevan al siguiente sistema de ecuaciones algebraico,

condición de sintonización por amortiguamiento



Resultados

Para visualizar el desempeño del absorbedor utilizando los parámetros óptimos anteriores, se han realizado

las siguientes simulaciones numéricas, en varios experimentos:

Experimento No. 1 : No se cumple

la condición de sintonización 

por amortiguamiento.
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Experimento No. 2 : Se cumple

la condición de sintonización 

por amortiguamiento.
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Tabla 2. Parámetros del segundo 

experimento.
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Tabla 3. Parámetros del tercer 

experimento.

Experimento No. 3 : No cumple

la condición de sintonización 

por amortiguamiento.
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Experimento No. 4 : Se cumple

la condición de sintonización 

por amortiguamiento.
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Tabla 4 Parámetros del cuarto 

experimento.
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Conclusiones

En este trabajo se han desarrollado las ecuaciones para el caso en el que se presentan 

vibraciones en la base de un sistema mecánico.

El movimiento en la base incluye la presencia de amortiguamiento de tipo viscoso.

El absorbedor de vibraciones no incluye amortiguamiento de tipo viscoso, sólo incluye a 

una masa y un acoplamiento elástico.

Se ha sintonizado por medio del acoplamiento elástico al absorbedor con el sistema 

principal, de tal forma que se presenta el fenómeno de la absorción.

Se ha encontrado que bajo determinadas condiciones de sintonización del amortiguamiento, 

que está presente en la base, el efecto de éste logra transferirse al absorbedor, produciendo 

estado transitorio en ambas masas y la reducción de la amplitud del mismo absorbedor.
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