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Bases de disefio para sistema de amortiguamiento de trasporte de cargas
sensibles.
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Introduccion

En el siguiente documento se presenta la
metodologia utilizada para el estudio de un sistema
de amortiguacion el cual tenderd a ser un aislante
de movimientos entre un medio, y otro que no debe
estar sometido a ellos. Ejemplo de esto es el
transporte de cargas peligrosas, como asi también
el traslado de emergencia de pacientes poli
traumatizados que pueden sufrir serias lesiones
adicionales debido al mal estado de los caminos.

Fig. 1. Esquema de sistema masa, resorte y
amortiguador.

Para lograr esto, el sistema basico de suspension y
amortiguacion (Singirese, 2011) estd basado en un
resorte y amortiguador, donde se propone variar las
propiedades fisicas de este ultimo, para que se
adecuen a un comportamiento éptimo con distintos
valores de masas que tendran que aislar.

Métodos y Resultados

En primera instancia, para evaluar el
comportamiento y las reacciones mecanicas ante
estimulos de movimientos externos bajo distintas
condiciones, se realiza mediante un enfoque desde

el punto de vista del control (Ogata, 2010) con
respecto al andlisis de una sefial de salida,
dependiendo de la sefial de entrada, relacionando
ambas por medio de una ecuaciéon denominada
funcion de transferencia. Con esto se busca estudiar
las reacciones x(;) que tendrd la masa suspendida

“m” segun el tipo de movimiento Yy que se
genere en la base, donde este ltimo representa con
distintos  modelos matematicos  simulando
situaciones puntuales, como ser movimientos
repetitivos a distintas  frecuencias (Lopez-
Pumarejo, 2016), (Begema et al, 2015), saltos de
escalones, entre otros. Para simplificar el analisis
se utiliza un sistema unidimensional, donde el
unico eje de estudio es el vertical. Analizando el
sistema de la Fig. 1. y resolviendo la ecuacion
diferencial de segundo grado que se obtiene
aplicando la 2% ley Newton, y posteriormente
aplicando la transformada de Laplace, la funcion de
transferencia en variable compleja queda como:

X _ bs + k (1
Y5y ms?2+bs+k

Obtenida la relacion entre entrada y salida, se
procede a analizar el comportamiento del sistema
segun distintas sefiales. El procedimiento consta de
modelar una funcion de entrada que representara el
movimiento de la base en el tiempo. Dichos
modelos pueden ser funciones cuadraticas, lineales,
cosenos y senos, ente otras. A modo de ejemplo se
procede adoptando un movimiento de la base que,
estando en reposo en su posicion de equilibrio,
toma un valor repentino en un instante de tiempo.
A esto se lo conoce como funcidn escalon. Para el
caso se representa de la siguiente manera:

Yo =9 (2)

80



FACULTAD
REGIONAL

scica SAN FRANCISCO

Secy s Jornadas de Cienciay Tecnologia 2019

posicion [m]

Para el ejemplo Y adopta un valor de 0,1 m.
Realizando la transformada de Laplace de la
ecuacion (2), reemplazandola en la ecuacion (1), y
posteriormente resolviéndola, se puede conocer
como reacciona la masa en el tiempo. Dado que al
sistema es posible variarle el valor de
amortiguacion, se procede a graficar la respuesta en
la Fig. 2. con vario valores de amortiguacion
relativa &. Este representa la relacion entre el valor
de amortiguacion y el valor de amortiguacion
critico, que depende de las caracteristicas del
sistema.

Obtenida la funcion respuesta x ), es posible poder
encontrar la aceleracion a, © derivando dos veces

con respecto al tiempo, lo cual esta representado en
la Fig. 3.

[} 2 4 € ]

tiempa [s]
Fig. 2. Posicion de la masa en funcion del tiempo.
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Fig. 3. Aceleracion de la masa en funcion del
tiempo.

Este proceso puede ser reiterado varias veces, con
distintos modelos de ensayo con el fin de evaluar
cudl nivel de amortiguacion relativa el sistema
responde de forma mas favorable a distintas
situaciones, tanto en amplitudes como en tiempos
de estabilizacion. Analizando a la Fig. 2. Se puede
observar que a medida que disminuye ¢, las
amplitudes del movimiento aumentan, y por otra
parte, el sistema tiende a oscilar estabilizandose en

tiempos mas prolongados, pero todo lo contrario
cuando ¢ tiende a 1. En cuanto a las aceleraciones
se visualiza que en cuanto ¢ es menor, menor es el
pico de aceleracion experimentada por la masa, y
viceversa. Como se puede visualizar, estas mismas
son pequefias, lo que indica que en sintesis el objeto
de estudio “m” es levemente afectado por el salto
repentino de la base.

Conclusiones

En el presente trabajo, se enunciaron aspectos
técnicos elementales para el disefio de un sistema
de amortiguamiento que tienda a minimizar el
efecto del traslado de cargas sensibles sobre
caminos escabrosos. La propuesta principal pasa
por la posibilidad de modificar a voluntad la
amortiguacion relativa en funcion de la situacion de
amortiguacion critica. El desarrollo que se inicia
con el presente analisis permitiria proporcionar una
mejora sustancial en el transporte de cargas
peligrosas y en el traslado de pacientes en situacion
de emergencia.
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