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DETERMINAREA MOMENTULUI DE INERTIE MECANIC AXIAL
FOLOSIND MISCAREA DE ROTATIE A UNUI SOLID RIGID
TN JURUL UNUI AX FIX

1. SCOPUL LUCRARII:

Lucrarea are ca scop determinarea pe cale experimentald a momentelor de inerfie mecanice
axiale. Metoda folositd se bazeazd pe analiza miscarii de rotatie a corpurilor in jurul unui ax fix

si consta din aplicarea teoremei momentului cinetic in raport cu axa de rotatie.
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unde: My - reprezinta momentul cinetic

9 in raport cu axa de rotatie (A);

\‘[T** | JA - momentul de inertie al unui corp in
=

f raport cu axa de rotatie (A);

€ - acceleratia unghiulara de rotatie a

corpului si dispozitivului in jurul axeiA.
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Determinarea practica a momentului de
prepm— L&) inertie al unui corp in raport cu axa de
#6700 0| ° ‘ : —_— L

e rotatie se face utilizand dispozitivul

Fig. 1 Reprezentarea schematica a dispozitivului prezentatin Fig. 1.

2. DESCRIEREA DISPOZITIVULUI:

Dispozitivul se compune din tamburul 1 solidar cu discul 2 montat prin intermediul
rulmentului 3 Tn suportul 4. Pe tamburul 1 se infasoara cablul 5, ce trece peste scripetele 6 si
poarta la capatul liber greutatea 7. Prin deplasarea descendenta a greutdatii 7 se imprima discului
2 o miscare de rotatie in jurul axei de simetrie A si odata cu aceasta o miscare identica corpului 8
ce se ageaza liber pe discul 2. Pe suportul 4 se monteaza doud microintrerupatoare 9-10 ce

inchid si deschid circuitul unui numarator universal de impulsuri 11.
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3. EFECTUAREA LUCRARII:

Se ageaza corpul 8 pe discul 2 si se infasoara cablul 5 pe tamburul 1, pana cand greutatea 7
a ajuns in pozitia superioara in care actioneaza microintrerupdtorul 9. Se lasa apoi greutatea sa
coboare cronometrand timpul (cu ajutorul numaratorului de impulsuri) in care aceasta parcurge
spatiul h (h = 740 [mm]) dintre cele doud microintrerupdtoare 9 si 10. Tn momentul in care
greutatea 7 actioneaza microintrerupatorul 10, se opreste functionarea numaratorului de
impulsuri 11. Presupunand tdiat firul si introdusd tensiuneaS prin aplicarea principiului lui
D’ Alembert se obtine pentru greutatea 7, ecuatia de echilibru fictiv dinamic.
P-S-F =0 (3)

P o < . C e o <
unde Fj =—-a - este forta de inertie aferentd greutatii P care se considera ca se deplaseaza cu
acceleratia constantd a. Inlocuind F; din (3), se obtine:

g—a
S=P-F=P== (4)

Aplicand pentru tambur, disc si corp ecuatia miscarii de rotatie in raport cu axa A, rezulta:
(JAC+JA0)'EZS'r:P'gg;a'r ®)

unde : J,c - este momentul de inertie mecanic axial al corpului 8;
J 0 - momentul de inertie axial al dispozitivului (tambur + disc);
r - raza tamburului ( =55 [mm]);

g - accelaratia gravitationald (= 9,81 [m/s?] ).
Avand in vedere relatiile cinematice :

Ca=a. =¢&-r (6)

2h

r-t?

&= si t—este timpul in care greutatea P parcurge spatiul h.

Tnlocuind in relatia (5), dupa efectuarea calculelor, se obtine:

2 42
:Iwr—t.g_M.r2_J

JAC 2h A0

(7)
: P y o
unde: M =— - este masa corespunzatoare greutatii P.

Pentru determinarea momentului de inertie J 5o al dispozitivului neincarcat se foloseste relatia :

M-t

Jo="

g-M,-r’ (8)
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A P . L. . .
in care: M, =—2 - este masa unei greutati Po<P cu care a fost inlocuita greutatea P.
g

Efectuarea lucrarii pentru determinarea lui J,o decurge in acelasi mod ca si pentru J ¢,

singura modificare constand in Tnlocuirea greutatii P cu Py.
Pentru a mari precizia masuratorilor se fac trei determinari lucrandu-se in calcule cu media

timpului. Datele masurate si cele care rezulta in urma efectuarii calculelor se trec in Tab. 1.

Tabelul 1

Nr. | Mo r h t tmed Jao Nr. M r h t tmed Jac &
crt. | [kg] | [m] | [m] | [s] | [s] | [kg:m] | crt. | [kg] | [m] | [m] | [s] | [s] |[kg-m?] | [oe]

1. 1.
2. 2.
3. 3.

Stiind ca Jcteoretic = 0,11465 [kg-mz], se va calcula eroarea relativa a valorilor masurate €.

Observatie:

TIn calculele efectuate s-a presupus ci frecarile sunt neglijabile. Pentru determinari mai
precise se va presupune cuplul de frecare din lagarul tamburului ca fiind constant. Exista in acest
caz posibilitatea eliminarii din calcule a frecdrii in lagar dacad operatia determinarii momentului
de inertie mecanic axial al dispozitivului se face folosind doud greutati diferite Po; s1 Pog.
Ecuatiile de miscare ale tamburului si discului corespunzdtoare celor doud greutdti vor fi

determinate conform principiului lui D’ Alembert, astfel:

Joo & +%-a, r+C,—P,,-r=0

p (9)
Jy-&+—%-a,r+C,—P,-r=0
g
Eliminand C; intre cele doua ecuatii, se obtine:
r
Juo '(81 _82)+§'(P01a1 _Pozaz)'(Pm _Poz)'r =0 (10)
Inlocuind relatiile cinematice:
1 1 a a
h=§a1-tf; h:Eaz-tf; e,zT’; 52:72 (11)
se obtine valoarea momentului de inerfie J !
1 1(P, P
%'(Pm _Poz)_'(?_gzj
T g\t & (12)
a0 =I" 1 1
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