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Mecanismos - 12 Avaliagao Nota:

1. Na cadeia cinematica mostrada abaixo o pistao, que se desloca horizontalmente, recebe a entrada do
movimento. Determine a aceleragao do pistao inclinado, designado pela coordenada generalizada vy,
quando a barra que tem comprimento a for perpendicular a este.

2. A cadeia mostrada tem dois graus de liberdade e os dois pistoes deslizam em paralelo, o sistema tem
( o, x, B, 1), para coordenadas generalizadas. Verifique se os coeficientes da aceleragao na coordenada
o, quando a barra a se tornar perpendicular a barra b, podem ser dados por:

lop = %(1 - §tg25)

: X
_ . BtgB l———l
gay—aa% )

.

|

3. Nafigura, a barra rigida que forma pares prismaticos com os dois pistoes em A e B, dobra a 90° no ponto
O, seus lados tém comprimento ¢, e {,. Neste problema a coordenada principal é 6. Determine as veloci-
dades relativas entre o$ pontos P, e P, na horizontal e na vertical e mostre que se considerarmos /= /s,
quando 6 for igual a 45°, estas velocidades relativas serao:

Tp, — Tp,
Yp, —YpP,

- 0
= 0v2/(,

Obs.:

Duas questdes terdo peso 3 e uma terd peso 4. Qual questdo vocé deseja que tenha peso 4?

Caso o aluno ndo responda, a divisdo serd peso 3 as questoes 1 e 2 e peso 4 a questdo 3. ,
T ,
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Mecanismos - 12 Avaliagao

Cadeias Impostas

Deslocamento
fi(q,51,52,83,...,8,) =0
f2<q7 51,852,838, -+, Sn) =0
fn(Q> 81,892,583, ..., Sn) =0
Velocidade
9fi oA 0f afr %
Bk m %
J= 0s1 Js2 0s3 Osn e F— dq
0s1 Oso 0s3 Osn, B
( 8.1 A kl
: 52 . ko 1
S =< v = K¢ sendo K={ " » =-J'F
\ én y, kn
Aceleragao
( 3\ B
[ 5,
ly d N
=31~ &® ¢ 8- = K + L
; dq
\ ln y, STL
Cadeias Nao Impostas
Obtengédo dos F’s e K’s
o k
0; il
o ki »
Fi: fh ’Zzl...meKi: . ___J Fz
Onde ” 5
S.
kij = !
dg;

Velocidade e Aceleragdo

S = ij Kig;
=1

Onde

m

e S= Z(quz + ;L)

=1

" 0K

AP
k=1

0q;

1 0K .
Li=—( Sk)
qi k

0s

Especifico - Cadeias com Dois Graus de Liberdade e

Cinco Barras

1 [0k, Okiy | (h rOky;  Oki1
_ Jq Jq . Os s .
Li=- ( %112 8k122 { : }+ 8k112 5k122 {
T | a1 9g2 | 72 L O0s1 Osg
1 -M Ok21 T q-l roko1 Oko1 .
— — (| 9q 0q2 | . Os Jsa | .
L2 T8 ( 6k212 8k222 { : } + 8k212 8k222 {
(]2 | c‘)q1 E)qg i q2 L 651 882 .

[ seesssssss—
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Formulario

Ponto Acoplador
Deslocamento
{xp} _ {xo} n [coss —sins] . {u}
Yp Yo sins  coss v
Kp=K0+/gs[ _C.OSS]-{“}
cOss —sIns v
Velocidade e Aceleragdo

Coeficiente de Velocidade
—sin s
X = {‘?p} =K, ¢ X, = {z”} — K, + ¢°L,

Yp p
Onde
d
Lp = E]Kp



Mecanismos - 1? Avaliagao Gabarito

Gabarito
Questao 1
Coordenadas generalizadas
(z,¢,9)
Equacoes de restricao
fi=ycosa+acosyp —x
fo=ysena —asenyp
Velocidades
— -1
J— { asen cosoz] o F:{ }
—acosa  senq 0
Entao
J-1_ 1 sena  —CoS«
acos(a+ @) |acosp —asenp
Sendo assim:
sen o
_1 acos(a+yp)
K = _J ’ F = cos @
cos(a+p)
Ou seja:
sen « cos ¢
acos(a + ) cos(a + )
Aceleracoes
Considerando que:
ok, Ok ok
b, ==L+ Lk, + Lk,
ox dp oy
Vem:
sen «
by = ————k,
cos?(a + )
E, com:
ij = kyi+ i,
Obtemos:
cosp . ., sen’a

v= cos(a + go)aH_Jj acos?(a + )

Questionamento

Quando a barra que tem comprimento “a” for perpendicular ao pistao inclinado, tem-se um triangulo

Retangulo cujos angulos internos sdo o, ¢ e 7 , consequentemente, para esta situagao:

atp=735
Vemos entao que cos(« + () vai para zero e, em consequéncia disto, ¢j vai para infinito.

»
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Mecanismos - 1? Avaliagao Gabarito

Questao 2

Coordenadas generalizadas
(o, z, B, y)
Equagoes de restricao
r+acosa—bcosf —y
{asena +bsenf — ¢

Coeficientes de Velocidade
_|bsen -1 | —asena 1
J = L)cosﬁ Ow ’ Fa_{ acosa} ¢ Fm_{O}
Entao:

o1 0 1
beosfB | —hcos 3 bsen 3

Sendo assim:
K o— 1 0 1 —asena| —% cos
@ beosBl_bcosB bsenf acosa | _%
K __ L+t [ o0 1 1 J0
* beosfB |—bcosB bsenf| |0f |1

. . se +0
R e R

kw:() € /{xy:1

Coeficientes da aceleracao

Lo| bewss Y fa
L, — —,( .
o _acos(a-l-ﬁ) O] {:C} +

cos 3

=i o] {51+ 0 3] {5

Que nos leva a:

a cosasen 3 :
T b cos28 0 6 )
acosa 0 y

cos? B

() ,— asena __apBcosasenf
af — b cos 3 ba cos?p
- Bacosa . cos(a+f3)
oy & cos? 3 cos f3 -
Agora vemos que quando a. | b, se tem o + 8 = — e consequentemente sen o = cos /3,
cosa =sen 3 € cos(a+ 3) = 0. 2

Logo:
lap = (1 - 5tg’F)
_ B tep
gay = O cos f3

p
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Mecanismos - 1? Avaliagao Gabarito

Questao 3

Deslocamentos
P _ a cos? 0 n cos —senf| [—0;|  [cos@(acost — )
"7 Yacosfsend senf)  cosf 0 [ |senf(acost —t)
P. acos® 6 n cosf —senf 01 Ja cos? 0 + (5 sen
27 lacosfsend senf  cosf| | —lof | %sen26 — lycosd
Velocidades
Derivando-se P, e P, no tempo:

P —asen?26 + ¢, senf
1= acos 20 — (¢ cosb

P4 —asen 20 + {5 cosf
27 a cos 20 + (5 sen 6

Vamos obter a velocidade relativa entre P, e P,:

p._p _0( —asen260 + lycos0 | [ —asen26 + {1 senf )
2 r= acos 20 + f5sen acos 20 4 ¢4 cos 0

. o s Jlacost —{ysentd
PQ_Pl_e{Egsene—FElcosQ}

Agora, quando 6 = 45°, vamos ter sen = cosf = 3@ e ficamos com:

o 5 _yva [la—0
By b= {21

Agora, considerando ¢;= /¢, , ficamos com:

. . : 0
By~ Py =04 {%1}

E, finamente, ficamos com:

. . 0
P2_P1—{0\/§£1}

p
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