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Resumo

Diaz Chavez,Ramiro German. Dinamica de um Rotor Horizontal em
Apoios Elasticos. Rio de Janeiro, 2003. xxxp. Dissertacdo de Mestrado -
Departamento de Engenharia Mecanica, Pontificia Universidade Catélica do
Rio de Janeiro.

Dentro do campo dos controladores passivos, um dos dispositivos usados
pelas suas propriedades de amortecimento sdo os Apoios Elasticos, que
constituem uma solucdo econOmica e efetiva na supressdo ou atenuagdo das
vibragdes em sistemas dindmicos com problemas de ressonéncia ou instabilidade,
freqiientemente pela falta de amortecimento suficiente. Este trabalho envolve o
estudo de um rotor horizontal com apoios elasticos (silicone), adaptado a partir de
um rotor existente, o estudo de diversos efeitos sobre a sua operacdo, a medi¢ao
de seu movimento, a identificacdo dos pardmetros do problema, a medicio e
validagdo a partir de resultados simulados em um modelo numérico. Os
fendmenos incluidos no estudo sdo o efeito giroscopio (rotor descentrado com
respeito do vao), desbalanceamento do rotor e empenamento do eixo. Neste
trabalho os parametros do sistema foram determinados usando técnicas de
identificacdo, analise modal e otimizacdo nao linear devido a anisotropia do

sistema.

Palavras-chave

Apoios elésticos, dindmica de rotagdo, Controle de vibracdes, elastdmero
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Abstract

Diaz Chavez, Ramiro German; Weber, Hans Ingo. Dynamics of an
Horizontal Rotor on Elastomeric Bearing Supports. Rio de Janeiro,
2003.100p. Dissertation - Departamento de Engenharia Mecanica, Pontificia
Universidade Catodlica do Rio de Janeiro.

Viscoelastic Passive Controllers are an important field of technological
research due to the development of new materials and design techniques.
Damping properties allow an easy retrofit of existing machines with excessive
vibration problems, developing Elastomeric Bearing Supports. They are an
economic and effective solution in the suppression or attenuation of vibrations in
dynamic systems suffering from instability or resonance problems, which often
lack of sufficient damping. This work involves the study of an horizontal rotor
with elastomeric bearing supports, adapted of another one, the study of several
effects on his operation, the measurement of his motion, the identification of the
problem’s parameters, the measurement and validation from the simulated results
in a numeric model. Phenomena included in the study are the gyroscopic effect
(rotor out of the middle), rotor unbalance and shaft bow. In this work the system’s
parameters were determined using identification, modal analysis and nonlinear

optimization techniques due to the anisotropy of the system.

Keywords

Elastomeric bearing supports, Rotordynamics, Vibration control, Elastomer.
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El hombre nunca sabe de lo que es capaz hasta que lo intenta

Charles Dickens
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