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CONSIDERATII PRIVIND ECHILIBRAREA
ROTOARELOR RIGIDE

1. Turatia de echilibrare

Dezechilibrul rotoric este cauzat de distributia radiald a masei de-a lungul axei sale de
rotatie. In consecintd, daca rotorul este rigid, aceasta iInsemnéand cd valoarea si pozitia
relativd a maselor nu se schimba, atunci dezechilibrul propriu rotorului nu se va schimba
nici el.

La un rotor rigid turatia de operare nu modifica distributia maselor si ca efect turatia
nu influenteaza dezechilibrul propriu rotorului.

Daca se adauga, de exemplu, 10 grame intr-o pozitie definitd, la o raza oarecare, la un
disc perfect echilibrat, se va genera artificial un dezechilibru. Acest dezechilibru nu se va
schimba in functie de turatie, deoarece pentru a readuce discul in stare initiald, este
suficient sd indepartam cele 10 grame de masad adaugate, indiferent la ce turatie se roteste
discul.

De aceea, pentru rotoarele rigide nu se impune o turatie anume de echilibrare,
deoarece aceasta depinde numai §i numai de sensibilitatea la dezechilibru a masinii de
echilibrat utilizata si in nici un caz de dezechilibrul existent In rotorul ce urmeaza a fi
echilibrat.

Masinile de echilibrat moderne au capabilitatea de a echilibra rotoare de la turatii
foarte mici. Efectul dezechilibrului (forta centrifugd dezvoltatd) va creste cu turatia.
Semnalul electric de la traductoare va creste in acelasi timp, astfel incat si sensibilitatea
masinii va creste. Raportul semnal util/zgomot va fi mai bun cu cét turatia va fi mai mare.

In functie de constructia masinii de echilibrat si de electronica utilizati, o sensibilitate
suficienta pentru o echilibrare performanta se va obtine la turatii de la 200 la 600 RPM.

Nota: Deseori se face confuzie intre cauza (dezechilibru) si efect (forta centrifuga
sau vibratie). Efectul creste cu turatia, in timp ce cauza (dezechilibrul rotoric), la un
rotor rigid ramadne constantd.

Concluzie. Turatia de echilibrare pentru un rotor rigid se alege cat mai micd cu
putintd, pentru a obtine totusi o sensibilitate suficientd necesard echilibrarii rotorului 1n
gradul de echilibrare impus.

2. Alegerea numarului de plane de echilibrare (1 sau 2) pentru
rotoarele rigide
Alegerea unui plan sau a doua plane de echilibrare se face in functie de constructia
rotorului respectiv si in functie de turatia de regim (turatia maxima la care rotorul
functioneaza si nu turatia de echilibrare pe masina!)
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Tabelul urmator se poate utiliza ca si ghid pentru a decide dacd este necesara
echilibrarea rotorului intr-un plan sau in doud. Desigur experienta proprie este decisiva.

Turatia de regim Plane de
(RPM) Raportul d/1 echilibrare
<200 oricare 1

de la 200 la 1200 <0,5
de la 200 la 1200 >0,5
dela 12001a 3600 |<0,15
dela 12001a 3600 | >0,15

0,05
> 3600 Rotoare inguste

= DN (DN |t | N [

3. Echilibrarea Static / Cuplu

In conformitate cu recomandarile standardului ISO 1940/1, anumite configuratii de
rotoare trebuie echilibrate utilizand procedura Static/Cuplu.

Daca tehnica de echilibrare in doud plane presupune addugarea de mase de echilibrare
in doud plane amplasate cat mai aproape de cele doud lagare ale rotorului, procedura de
echilibrare Static/Cuplu presupune addaugarea de mase de echilibrare Tn mai multe plane
de corectie.

Intre dezechilibrul dinamic al rotorului si dezechilibrul Static/Cuplu existd
intotdeauna o relatie matematica bine definita.

In figura de mai jos se prezinti un rotor care are dezechilibrul dinamic in planul din
stanga egal cu vectorul Uy, iar in planul din dreapta egal cu vectorul U,.
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In loc sa se procedeze la adaugarea a douda mase care sa compenseze la capete cele
doua dezechilibre, procedura Static/Cuplu prevede efectuarea corectiei in felul urmator:

- La cele doua capete se adauga doud mase egale, plasate diametral opus (componenta
de cuplu) cu valoarea Uc.

- Pe mijlocul rotorului, eventual distribuit, se adauga o masa echivalenta cu valoarea
vectorului Us.

Calculul vectorial prezentat in figura se refera la un rotor care are un singur diametru
de referinta, pentru care s-au calculat cele doud componente Us si Uc. Dacd razele sunt
diferite, atunci trebuie efectuate corectiile de raza astfel:

- Se presupune ca raza de referintd considerata este ro.

- Masa care trebuie adaugata la alta raza se calculeaza cu formula:

m; = mgy X r;/rp

unde r; reprezinta raza efectiva la care se adauga masa de

echilibrare.

Nota. Evident ca in exemplul anterior s-a considerat metoda de echilibrare prin
adaugarea de mase de echilibrare. Aceleasi considerente sunt valabile i la echilibrarea
prin indepartarea de masa.
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