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I. Aplicatii pentru utilizarea diagramelor de amplificare sistem 1gdl cu amortizare

Aplicatie #1, suport fix. Asupra masei unui sistem cu un grad 3 1 ie=oo0r
de libertate de parametri m=20, c=80, k=2000, actioneaza forta . V(N
armonicd f(t)=F0-cos(w't). S& se determine folosind diagrama
(Fig.1) amplitudinea deplasarii masei si intarzierea deplasarii in ! y .
urma fortei (Fig2) pentru =0, ©®=10, =11, ©=20. 2541-¢7 W
R: Se deseneaza sistemul m,c,k; se calculeaza w0, c0, ; 1: / Q)

oy =k /m =10, £ =—S— =02, ... 1-11/10-1.1 "

2ma, 707 FTTT pp—a—i

Se evalueaza amplificarea deplasarii fatd de deformarea 0 o (12227 1 B
staticd prin considerarea ordonatei ,¢ l ’
A(1.1)=2.05. Amplitudinea rdspunsului = - Fig. 1. Modulul A=|Ac|
armonic este |Z|=F0/k*2.05. =0

1 .| | < =2
\/(1_ ,,2)24—44’2,,2 L_-_._:. . \ {=0.707

=0.01 r
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¢(r) Intarziere depl. Fata de forta

Aplicatie #2, suport fix. O forta armonica sursa de ' ( |
de amplitudine Fi=20N actioneazi asupra vibratii ] ” '
masei m = 10kg a sistemului 1GDL de l Foe et 2

k=1000 si c=40 Ns/m. m

Folosind graficul alaturat estimati forta
care se transmite suportului (prin arc +
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amortizor) la frecventele f=4.Hz si ‘iz)olator ‘ __//’1 -
f=1.75Hz?
R: o0=sqrt(k/m)=10 [rad/s];

c0=2mw0=2*10*10=200; kZ jeawZ K o i

ze=c/c0=40/200=0,2; suport | |

. . F, 1+4C2 77

r=4* 2m/10=2.5 F=0.2*F, Fig.12 Forta transmisa Tf = ’,wt = \/ 55 5
5=1.75%2m/10=1.1  F=2.4*F, ‘ ‘ B’ (=) +4¢7r

Aplicatie #3, deplasare suport. Un bloc electronic de m=2 kg este plasat pe un izolator de caracteristici k, ¢
(de estimat), pentru a diminua transmiterea vibratiilor de la gasiu. S& se limiteze la X=6mm amplitudinea
vibratiilor blocului electronic ca raspuns la vibr. armonicd a sasiului |y(t)=0.01~cos(27t6-t)| (=6 Hz si
amplitudinea Y=10 mm).

R: Transmisibilitatea absolutd a deplasarilor este:

X _ 0.006(bloc) =(0.6 Se traseaza o linie orizontala de

7. Y 0.010 (suport)
ordonata |Ta|=0.6 care bloc
intersecteaza curbele de electronic /ﬁ/ N
transmisibilitate abs. a o
deplasarilor. Se alege o izolator= )

¢

curba asociata unui raport ’
vii) I LA
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de amortizare convenabil
(=0.1).  Corespunzitor
punctului de intersectie se ~ Fig6.Bloc electr. izolat de vibratii
extrage abscisa r=1.7.

Din relatia r =2 =—27_ 3 17=226/Jk/2

() Nk/m

1.se extrage k asociat izolatorului: k=984.N/m, 2.se calculeaza constanta de amortizare c:

1
r=wiwl

Fig. 7. X/Y=0.6 taie curba {=0.1 si se extrage r




Prof. dr. ing. lulian Lupea, UTCluj

2.2
€ s r P _x 1+47% 7
¢ o oo =¢ 2V km =8.87Nsim  ||T,| R [y

II. Moduri de vibratie ale sistemelor discrete
1. Se vor vizualiza si comenta animatii ale unor sisteme discrete cu 1, 2 si n grade de libertate (element finit):

Archasa_tpdla  [assArciiasa Zod Viodia Pl 10 ot Parbriz logan Mod 1,2,3,4,5,12; Sand Vibration Patterns
- Chladni Plate.avi Sistem evacuare Mod1,2; Filmare Tacoma Narrows Bridge Collapse, vibratii tesuturi:
Process of Hearing Animation.wmv (<2minute), Cochlear animation.wmv (1”)

2. Sistemele discrete cu n grade de libertate pot vibra in n moduri de vibratie.

3.Un mod de vibratie este descris de frecventa naturala de vibratie @, si de forma de vibratie asociatd A, in

care toate masele vibreaza cu aceeasi frecventa ( @y, ).
4. Exemplu numeric: Se reia sistemul din figura 2.1 considerand cazul vibratiei fard amortizare si nefortat

c;=0,i=123. s £=0,i=1,2. Ecuatiile diferentiale (2.25) devin: 1:',1 ® "

{m1 O:I g +|:k1+k2 -kz:l q; _{0} 238 K, 1x1(t) K, j—x}*z(t) K,
0 m2] g, -k kotks)|g,| LO e m, 4” m, _|VV
4.1.Considerand valorile m;=5, m,=10, k=2, k,=2, k;=4, se obtin ieoNe) ].T 00 ]—ca

5 0 9“1 4 - 2 2 1 0

4.2.Cele doua moduri de vibratie ale sistemului (doua mase si trei arcuri) sunt: (@;, A, ) si (®,, A,) sau

Mod #1, deplasarea maselor in Mod#2: deplasarea maselor in ]
faza la frecventa @, /(2pi) = 3 = 1 antifaza la frecventa @, /(2pi)
’ 2 > As 2 - _
5 COZ - 1a A2 - 1
2

Legea de miscare a Intregului sistem se obtine prin suprapunerea celor doud moduri de vibratie.

4.3. Similar sunt doui moduri de vibratie ale sistemului (motor, absorbitor) m1-k1-m2-k2:

Mod #1 la @<y, =~k1/ml lae, = @y > ml=fix od #2 1a @, P/k1/ml

k1

m1 1 Fycoser
|

1 k1
1

m1 Fycosant

k2 m2

Depl. mase in antifaza la frecv. f,> f,

Depl. mase in faza la frecventa f;

II1. Experimente

1.Se porneste sistemul (2 mase, 3 arcuri) in modul 1 de
vibratie si Tn modul 2 aplicand deplasare armonica asupra
unei mase; se observa frecventele naturale si directia

2.Se adauga o masa si un arc; porneste sistemul (3 mase si 4 arcuri) in fiecare din cele 3 moduri de vibratie.
Modul #1: o, A, + + +

Modul #2: w,, A, L+ - | —

Modul #3: w5, A, R ; ' +




