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Mecanismos - Avaliacao Final Nota:

1. Na Figura, temos em (a) o detalhe da suspensao “duplo A”, normalmente utilizada em veiculos com tracao
traseira, e em (b) um esquema didatico simplificado para efeito de analise, tendo o valor a, constante,
para as suas barras e as variaveis x, para comprimento do amortecedor e y que, juntamente com o, Serao
utilizadas como coordenadas generalizadas da seguinte forma (y, x, o). Determine os deslocamentos e
velocidades e mostre que quando a variavel principal se tornar nula a velocidade relativa entre as hastes

do amortecedor sera

(b)

2. Na figura, sao mostradas duas evolventes construidas em circunferéncias de base concéntricas, mas de
raios diferentes. Mostre que a magnitude do segmento AB, sendo os pontos A e B a intersecgao das evol-
ventes com a circunferéncia de raio p, pode ser dada por

AB = p\/2(1 — cos)

A A
\ Circunferéncia
\ \\ de Base 2

\ \ /
Circunferéncia \ / /
de Base 1 \\ \\ ;7 !
NN

3. Em determinada montagem, com peao e coroa externos afastada, verificou-se que a folga do dente tem
o mesmo valor da altura de pé, sabendo-se que a altura do dente € 6,75 mm, e que a montagem correta
teria uma distancia entre centros (C) de 60 mm, determine o valor do novo angulo de pressao (o) e da
distancia entre centros (C’) nesta montagem.

Pesos:

4,0 para a primeira e 3,0 para as demais.
I
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MECANISMOS ARTICULADOS
Cadeias Impostas

Deslocamento
fl(qv 51,52,83,..., Sn) =0
f2(qa 51,582,83, ..., Sn) =0
fn(q7 51,592,853, ... )Sn) =0
Velocidade
rofi 0f Oh Of1 7 %&
Js Js Js Dsp
on 0h 0f ofs ofs
J = 3?1 3.82 3.83 6?71 e F= 3.4
L Os1 Ds2 Os3 Dsp, dq
51 kl
. 52 . k2 1
S = =Kg¢ sendo K=<¢  » =-JF
$n kn,
Operagdes em Bloco
ail ,a12 i 0 0 kl f1
ag age | 0 0 | J'ky f2
________ I
a3 a3z | a33-A34 ks e
aq1 Q42 l 43 Q44 Fs f 4

b= [ o) {2}
ko a1 A fo
L
o Pl B o P SR A
MECANISMO DE CAME

Curvas de Elevacio
Harmonica

£(0) = g (1 - COS%G)

Dupla Harmonica

)

f(0) = g {(1 - 608%0) - le(l - 6082%0)}
Cicloide
0 1 2
f(@) = h <B — % SEen F@)
Polinémios - Lei de Formagao
A-B
0\ 0\’
fw>:h[b<z) _“<E>}
A-B-C
be (0\° O\" ab [0\°
f“>:h{5‘<5) e (3) *??(E)}
A-B-C-D
bed (O\®  acd (0" abd [0\ abe
“”—hlﬁ(ﬂ>"z(a)+‘z(ﬁ)‘fs

[ ——
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Formulario

Transformagdes Geometria/Tempo
g=f0)0
ii=f")¢"

=)0’
Seguidores de Mesa
Contato Mesa/Came

e= f'(0)
C=1,1(f1,0.(0) + lgrin (D)

Raio da Circunferéncia de Base
R, > —[f(6) + f"(0)

Engripamento
2b
maz(0) < g + e

b> [ fraa®) = & (e + )

ENGRENAGENS
Expressoes
’ng he =m dy=d+2m |dy=dcosa
d=mz|hy=1,25m |df=d—2,5m | h=hs+h,

Condicao para que nao haja interferéncia

(22 +1) < 22129 + 27

sen2av

Interferéncia, z, finito
21 > \/22 + 1

27 sen2a

Espessura do dente

e= p{g + 2[ev(a) — ev(é)]}
Sendo

(Z2+1) — 29

Ty
0 = arccos —
P

Trens Simples/Compostos

simples ext-ext | simples ext-int | um eixo composto

— _z1 _z _ z1z3

Y= 20 ¥ = 20 ¥ = 2024
Trem Epicicloidal
Wp —Wyg 2173
wR — W o 2924

Trem Planetario

wp — Wws 21
wR — W N z3




Mecanismos - Avaliagao Final Gabarito

Gabarito
Questao 1

Considerando, o sistema (y, x, o), para coordenadas generalizadas, sendo y, portanto, a coordenada
principal, temos

asen (3 —2a) =y N acos2a—y =0 (1)
reosa=a-+vy rcosa—y—a=>0

Resolvendo o sistema de equacoes de restricao dado em 1.1

a = larccos(¥) e =2l (1.2)
Agora, montando o Jacobiano e matriz F, a partir das equagoes em 1.1
0 —2asen2« -1
J = [cosoz —xsen o ] © F= {—1} (1.3)
Aplicando nas expressoes para se obter k, e k, ficamos com
{km} _ 1 {—x sena  2asen 204] {1} (14)
ka 2asen2acosa | — cOS (v 0 1
Entao
o dasena — rtg
* 2a,8en 20y (L5

Ol ~—

Considerando que quando y for igual a zero, o angulo a sera de 45°, consequentemente sena = cosa = %
tga = 1e, para a diagonal, teremos = = a2, ficando 1.5 na seguinte forma
V2 V2 V2
4a2—a\/§ 22—2:£ (1.6)

ky = =2
2a 2 2

Computando a velocidade, a partir deste k, final

V2 (17

P=

Questao 2

Analisando o trecho em que se situa a evolvente numero um, podemos distinguir, na figura.

. a=psenp,

-
-

- b// Y1 = pcos
\\@B .
A \Cf ! Da mesma forma, este desenvolvimento no tre-
\\' cho da direita, evolvente 2, ira fornecer
\
b = psen [3;
Yo = pCOS [

Isto nos leva ao valor do segmento AB, como sendo

AB = \/(a+b)2+ (2 — 1)
= py/(sen By + sen B2)2 + (cos By — cos [ )?
= py/1+1—2cos(B; + Ba)

= py/2(1 —2cos7)

e —————————————
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Questao 3

Gabarito

Sendo x o valor do afastamento e sendo ¢ (mintsculo) a folga real do dente, sendo ainda ¢’ (mintsculo)

a folga ap0s o afastamento, de acordo com o enunciado, se tem ¢ = c+ x = hy, ou seja

0,25m+x =1,25m

Consequentemente

Também, pelo enunciado, a altura do dente € de 6,75 mm, entao
2,20m=06,79 = m=3mm

Entao, para as distancias, entre centros, afastada e normal, se tem

C'—C=3
C’'=34+C=3+60
C"=63mm
Como (' cosa’ = (' cosa,vem
C 60
cosal = 7 COSQ = o COS 20°

Entao

60
o/ = arccos (@ cos 200) = 26,5°=0,46rad

[ —
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(3.)
(3.2)

(3.3)

(3.4)

(3.5)

(3.6)



