TEORIA ECHILIBRARII OPTIME A MECANISMELOR

EXTRAS

Lucrarea de fata se adreseaza in primul rand doctoranzilor, dar si specialistilor
din domeniu precum si tuturor ce vor sa aprofundeze cunostintele profesionale pri-
vind echilibrarea dinamica ale mecanismelor plane si spatiale.

Capitolele cartii sunt ordonate dupa succesiunea logica a notiunilor teoretice si
a modelelor matematice necesare realizarii programelor pentru determinarea tu-
turor parametrilor, necesari pentru echilibrarea optima a mecanismelor. Aplicarea
in practica a teoriilor prezentate a devenit posibila odata cu dezvoltarea metodelor
numerice de calcul.

Capitolul 1 cuprinde notatiile si formulele utilizate, teoria transformarilor matri-
ceale, urmate de formulele necesare pentru determinarea componentelor amplitu-
dinii vibratiilor mici.

Capitolul 2 prezinta ecuatiile de constrangere ale cuplelor cinematice cu ajutorul
transformarilor matriciale, obtinute prin rotirea succesiva a axelor de coordonate
OX si OY, pentru toate cazurile particulare, in scopul determinarii pozitiilor elemen-
telor mobile din mecanism.

Capitolul 3 cuprinde ecuatiile de constrangere ale vitezelor corespunzator cazuri-
lor de suprapunere ale axelor O,x; si O)x; respectiv O,y, si O}y, realizate in baza
pozitiilor relative ale elementelor cuplate ,,i” si ,,j".

Capitolul 4 descrie ecuatiile de constrangere ale acceleratiilor corespunzator ca-
zurilor de suprapunere ale axelor O,x, si O,x, respectiv O,y, si O,y,,inipotezele
capitolului precedent.

Capitolul 5 prezinta ecuatiile de constrangere ale pozitiilor, vitezelor si accelera-
tiilor in cazul suprapunerii axelor de rotatie O,z; si Oz, definite prin unghiurile
lui Euler.
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Capitolul 6 trateaza posibilitatile de echilibrare ale fortelor de inertie si momen-
telor fortelor de inertie, dupa cele trei axe ortogonale de echilibrare. Posibilitatile
de echilibrare partiale sunt tratate in ipoteza dupa o singura axa, sau dupa doua
axe de echilibrare. In acest capitol se prezinta echilibrarea optimi prin reducerea la
minim a fortelor si momentelor perturbatoare. De asemenea este prezentat mode-
lul de reducere la minim a vibratiilor unui punct arbitrar ales de pe corpul masinii,
respectiv modul de calcul al amplitudinilor vibratiilor din orice punct ales de pe
corpul masinii.
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