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Trilobele suntf unc Si i s u p erculare texcemtrice i (RSKI-CE) de excentricitate
unghiulat U= -, ¢ u njqf+ iBgP#pentrucosinusl K i , 1 essiys@exderitrieerilobice,
avond ecuaSiile
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polareS(s,). In caresi [-1,+1] esteexcentricitatea liniark n u me rkie& IRs este excentricitatea
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Graficelef unc Si i | or exuepteceriokide ¢FBM-ET) suet prezentatin figura 1.
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Rezul tt ct, pentru o s=XEXVRHN deganéradantfumcS | i ni ar £t nu

circulare centrice (FSM-CC) sauf unc $i i /tegbnonetriteButereordinarecosa k sina (s=0
Aald , iar pentru o = cOelnkdieigeint s-eMxCohiaexyimi ul me €pect i
sexd.
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3. CURBELE I NTEGRALE €N PLANUL FAZELOR

Sunt curbele planelescrisede vitezelor puncteloce se rotespe cercul unitatele R = 1, sau un
altcercderazaedat u ampl i t udi nea Rm&AX inmif udec So £c idlea Hioezi Si a
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Fig.6,a Curbe integrale ale vibf#or libere neamdizate
ale sistemelor mecani¢elobice C in planul fazelor
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4. CARACTERISTICI ELASTICE STATICE (CES)
ALE SISTEMELOR OSCILANTE TRILOBICE

Exi st ©nd numai ubconsideraf o'rnS ec echlbisfinanicedestea trebuie
sa fie egalei de semné sensuricotrare adi ct
(15) I:el + I:acc= 0, A I:el = ||—'acc

Ki , c acaracterstcileeslastice static§ CES) alesistemelor trilobicesunte x pr i mat e de e c L
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