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Sistema sem Imperfeição: 
Bifurcação Simétrica Estável 
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Sistema sem Imperfeição: 
Bifurcação Simétrica Estável 



Estabilidade da trajetória secundária (*) 
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Sistema sem Imperfeição: 
Bifurcação Simétrica Estável 

Portanto, a trajetória secundária (*) é estável 



Sistema sem Imperfeição: 
Bifurcação Simétrica Instável 
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Estabilidade da trajetória primária (0) 
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Sistema sem Imperfeição: 
Bifurcação Simétrica Instável 



Estabilidade da trajetória secundária (*) 
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Sistema sem Imperfeição: 
Bifurcação Simétrica Instável 

Portanto, a trajetória secundária (*) é instável 
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Sistema sem Imperfeição: 
Bifurcação Assimétrica (Instável) 
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Estabilidade da trajetória primária (0) 
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Sistema sem Imperfeição: 
Bifurcação Assimétrica (Instável) 



Estabilidade da trajetória secundária (*) 
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Sistema sem Imperfeição: 
Bifurcação Assimétrica (Instável) 
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Sistema sem Imperfeição: 
Ponto Limite (Instável) 
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Estabilidade da trajetória (*) 
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Sistema sem Imperfeição: 
Ponto Limite (Instável) 
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Sistema com Imperfeição: 
Bifurcação Simétrica Estável 
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Sistema com Imperfeição: 
Bifurcação Simétrica Instável 



Sistema com Imperfeição: 
Bifurcação Assimétrica (Instável) 
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Sistema com Imperfeição: 
Ponto Limite (Instável) 
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Flambagem de Euler: 
Barra Prismática sem Imperfeição 



Flambagem de Euler: 
Barra Prismática sem Imperfeição 

Lei de Hooke 

Esforços solicitantes 

Esforços resistentes 

Portanto 
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Flambagem de Euler: 
Barra Prismática sem Imperfeição 

Equação geral 

Normalizando 

Exata 

Aproximada 



Flambagem de Euler: 
Barra Prismática sem Imperfeição 

Equação linearizada 

Casos I a IV 

Caso V 



Flambagem de Euler: 
Barra Prismática sem Imperfeição 

Equação linearizada da barra extensível 

Equação linearizada da barra inextensível 

x 



Flambagem de Euler: 
Barra Prismática sem Imperfeição 

Solução para barra extensível 



Flambagem de Euler: 
Barra Prismática sem Imperfeição 

Barra inextensível Barra extensível 



Flambagem de Euler: 
Barra Prismática sem Imperfeição 

Barra extensível 



Flambagem de Euler: 
Barra Prismática sem Imperfeição 

Nota (Caso II): não há carga crítica para              ! 

número de cargas críticas: max inteiro ≤             ou max inteiro ≤ 

Exemplo: para                há somente cinco cargas críticas! 

Nota (geral): não há carga crítica para distância entre pontos de inflexão            !  
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Pós-Flambagem de Euler: Caso I 
Barra Prismática sem Imperfeição 



Pós-Flambagem de Euler: Caso II 
Barra Prismática sem Imperfeição 



Pós-Flambagem de Euler: Casos III e IV 
Barra Prismática sem Imperfeição 



Pós-Flambagem de Euler: Caso V 
Barra Prismática sem Imperfeição 


