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Analise Dinamica: método de
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/Método de Newton-EuIer:\ Método de Gibbs-Appel:

= separacao entre os elos nao existe a necessidade
da cadeia cinematica da separacéao dos elos

= na formulacao forcas e momentos
consideram-se as forcas e reativos nao sao

momentos reativos considerados

no. de equacoes =

" no. de equacoes = A.N
\ / Mobilidade




Metodo de Gibbs-Appell na forma
proposta por KANE

« Professor Emeritus. Stanford University. (1961-
2012)

« Kane, T.R.; Levinson, D.A. Dynamics, theory and
applications. McGraw-Hill, 1985

« Radestky, P. The man who mastered motion
Science. May, 1986
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Tipos de carregamentos sobre o
mecanismo

Motor de combustao interna Ford GT 40 MK |

Rotacao 5000 rpm = 523,6 rad/s (torque maximo 447 Nm)
Curso 73mm, poténcia 385 HP

Predominio

Aceleracdo pistdio A ®*=10.000m/s*=1000G ™  das forcas de
inércia




Tipos de carregamentos sobre o
mecanismo

Veloc. Méx. = 10 m/s

Acel. Max. = 150 m/s?z2 =15 G

\ Predominio

das forcas de
iInércia




Tipos de carregamentos sobre o
mecanismo

Predominio
da forca de
campo
gravitacional
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Modelagem Dinamica

1. Coordenadas < > Matriz C

Generalizadas q

Gibbs-Appell Y
2. ldentificacdo dos
Esforcos ativos

v

3. Equactes de Newton-Euler para
cada elo sem os esforcos reativos

v

4. Expressoes dos Vetores velocidades Fork=1to N
IlneareSNe angulares dos elos |
em funcao das Coordenadas

Vo, O

<——» Vetorf

e velocidades generalizadas

v

5. Calculo das derivadas parciais dos vetores
Velocidades lineares e angulares dos elos B N Matriz D
em relacdo as velocidades generalizadas

\/

6. Conjunto de Equacdes Dinamicas ~
C'Df=0 4—4 m equacodes ]




	Slide 1
	Slide 2
	Slide 3
	Slide 4
	Slide 5
	Slide 6
	Slide 7
	Slide 8
	Slide 9
	Slide 10
	Slide 11
	Slide 12
	Slide 13
	Slide 14
	Slide 15
	Slide 16
	Slide 17
	Slide 18
	Slide 19
	Slide 20
	Slide 21
	Slide 22
	Slide 23
	Slide 24
	Slide 25
	Slide 26
	Slide 27
	Slide 28
	Slide 29
	Slide 30
	Slide 31
	Slide 32
	Slide 33
	Slide 34
	Slide 35
	Slide 36
	Slide 37
	Slide 38
	Slide 39
	Slide 40
	Slide 41
	Slide 42
	Slide 43
	Slide 44
	Slide 45
	Slide 46
	Slide 47
	Slide 48
	Slide 49
	Slide 50
	Slide 51
	Slide 52
	Slide 53
	Slide 54
	Slide 55
	Slide 56
	Slide 57
	Slide 58
	Slide 59
	Slide 60
	Slide 61
	Slide 62
	Slide 63
	Slide 64
	Slide 65
	Slide 66
	Slide 67
	Slide 68
	Slide 69
	Slide 70
	Slide 71
	Slide 72
	Slide 73
	Slide 74
	Slide 75
	Slide 76
	Slide 77

