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Introduccidon

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

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



A partir del absorbedor de vibraciones no amortiguado, se incluye
amortiguamiento con la intencion de extender el ancho de banda de
atenuacion o de absorcion, por lo que se desarrollan nuevas
técnicas que resultan en la obtencion de parametros optimos.

En el analisis desarrollado en este trabajo se determina que, si se
elige el valor de la constante elastica del sistema en conjunto,
entonces se puede regular la amplitud del movimiento del
absorbedor, asi como el transitorio del sistema primario.



Metodologia

En este trabajo se estudia el
problema de determinar los
parametros optimos en el sentido de
reducir de manera ideal la amplitud
del sistema primario, con excitacion
por transmisibilidad por medio de
un absorbedor sin amortiguamiento
VISCOSO.
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El modelo dinamico del sistema se representa por el siguiente sistema de ecuaciones diferenciales
lineales:

m X, + KX + ¢ X, — K, X, —K,X, + €, X, —C, X, =k;Ysen(at) + c,@wYcos(at)
m,X, + K,x, —k,x, + ¢, X, —C,X, =0

Para éste sistema se han propuesto las siguientes soluciones:

X, (t) = X,;sen(wt) + X,, cos(wt)
X, (t) = X,;5en(ot) + X, cos(wt)



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.

Kk +k, —o’m —o’m —wc, -k, 0 [ X, [ kY
—C, k, + K, 0 Kk || X, | |acY
K, 0 K, —&'m, || X, | | ©

0 &k, —o'm, k, |[X,| | 0 |




Las soluciones son las siguientes:

Xy = (cmmio’ +’cim; + (kk,ms +kim? o' —(ckim, +ckim, )o’ —clkio® —k7kD)Y / A
X, =(-cmmio’ +ck,mw’ +kk Mo’ +ckma’)Y | A
X, =(ck,mme’ —(ckim, +ckim)w’ —c’kiw’ —kk2)Y /A

X,, =(—ck,mmw’ —c’k,mw’ +ckimae’ —(kkm, + k.k‘m,)o’)Y / A



donde,

A=cmmio’ +(cim —kmms —k,mm: )o® +(2kk,ms +mm.k3 +kZmZ + kim; ) o

—’emk; + (kmkZ —c7k? ) —kik?

Aungue las ecuaciones son de tipo lineal, su importancia radica en el contenido de la informacion
dinamica implicita.



En la busqueda de obtener las condiciones de maxima reduccion de la amplitud de las oscilaciones
del sistema primario, se proponen las siguientes condiciones:

X=X, =0
Estas condiciones llevan al siguiente sistema de ecuaciones algebraico,
cmmMie’ +cimie’ + (kk,m? +k’ml) o' —(ckim +ckim,)o® - c’kin® —kk: =0
—cmmeo’ +ck, M’ +ckimae’ +kk,mw® =0
2
K, ="M, k, = @C,

condicion de sintonizacion por amortiguamiento



Resultados

Para visualizar el desempefio del absorbedor utilizando los parametros 6ptimos anteriores, se han realizado

las siguientes simulaciones numeéricas, en varios experimentos:

Experimento No. 1 : No se cumple

la condicidn de sintonizacion
por amortiguamiento.

m,=4 | ¢,=10 | k,=400 | Y=0.05
kg Ns/m N/m m
m,=0.5 k,=50 | w=10
kg N/m rad/s

-0.05 A

Tabla 1. Parametros del primer
experimento.
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Experimento No. 2 : Se cumple
la condicidn de sintonizacion
por amortiguamiento.

m,=4 | ¢,=10 |k,=100 | Y=0.05
kg Ns/m | N/m m
m,=0.5 k,=50 | w=10
kg N/m | rad/s

Tabla 2. Parametros del segundo
experimento.
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Experimento No. 3 : No cumple
la condicion de sintonizacion
por amortiguamiento.

m,=4 | c¢,=15 | k;=600 | Y=0.05
kg Ns/m | N/m m
m,=0.5 k,=50 | w=10
kg N/m | rad/s

Tabla 3. Parametros del tercer
experimento.
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Experimento No. 4 : Se cumple
la condicion de sintonizacion
por amortiguamiento.

m,= c,=15 | k;=150 | Y=0.05
kg Ns/m N/m m
m,=0.5 k,=50 | w=10
kg N/m | rad/s

Tabla 4 Parametros 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 mecanico.

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

El absorbedor de vibraciones no incluye amortiguamiento de tipo viscoso, sélo incluye a
una masa y un acoplamiento elastico.

Se ha sintonizado por medio del acoplamiento elastico al absorbedor con el sistema
principal, de tal forma que se presenta el fendmeno de la absorcion.

Se ha encontrado que bajo determinadas condiciones de sintonizacion del amortiguamiento,
que esta presente en la base, el efecto de este logra transferirse al absorbedor, produciendo
estado transitorio en ambas masas Yy la reduccion de la amplitud del mismo absorbedor.
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