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Pergunta da Aula‘Passada

Quantos GDLs possui 0 conjunto mao,
ante-braco e braco?
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Pergunta da Aula‘Passada
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Pergunta da Aula‘Passada

No Total:

/3' 22 DoFs da mao
.- 3 DoFs do braco
2 DoFs do ante-braco

27 DoFs
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Classificacao de Mecanismos
L. E. Torfason

e Feltfa pelo fipo de fransformacao de
movimento (262 Classes)

e 12 Classes Principdis:

» Atuadores Lineares « Osciladores

* Ajuste Fino * Retorno Rapido

* Hesitacao, Pausa e Parada * Reversiveis

* Posicionamento » Acoplamento

» Catraca » Geradores de Curvas
» Contadores » Geradores de Retas
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Classificacao de Mecanismos
L. E. Torfason — Atuadores Lineares

e Parafuso Fixo, Porca Fixa
e Cilindro Pneumatico ou Hidrdulico
e Pinhdo - Cremalheira I
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Classificacao de Mecanismos
L. E. Torfason — Ajuste Fino

e Parafuso e Porca
e Engrenagens
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Classificacao de Mecanismos
L. E. Torfason — Hesitacao, Pausa e Parada

e Came-Seguidor
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Classificacao de Mecanismos
L. E. Torfason — Cairaca

e Ratchet
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Classificacao de Mecanismos
L. E. Torfason — Contadores

* Roda de
Genebro Tz,
 Ratchet A PR

/ Al
A YR
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Classificacao de Mecanismos
L. E. Torfason — Osciladores

e Bila-Manivela

d“‘ )

l ‘ ]
THE SHAPING MACHINE
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Classificacao de Mecanismos
L. E. Torfason — Retorno Rapido

e Mecanismo de Retorno Rapido

— Caracterizam-se por possuirem 2 fases de
movimento para uma dada velocidade angular
constante

— Relacdo de tempo “ida-retorno”

— Podem ser constifuidos apenas por uma bielo
Manivela ou por mecanismos mais complexos.

QUICK BETUAN
Me ISM
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Classificacao de Mecanismos
L. E. Torfason — Reversiveis

e Permitem que a direcdo de rotacao
POSsa ser alterada

— Engrenagens

— 4 Barras
— Etfc.
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Classificacao de Mecanismos
L. E. Torfason - Acoplamento

e Junta Universal
e Correld
e Corrente

Hooke Ring and Trunnion
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Classificacao de Mecanismos
L. E. Torfason - Acoplamento

Bendix-Zeiss ‘g
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Classificacao de Mecanismos
L. E. Torfason — Geradores de Curvas

e 4 Barras

e B —
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Classificacao de Mecanismos
L. E. Torfason — Geradores de Curvas

e Biela-Manivela
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Classificacao de Mecanismos
L. E. Torfason — Geradores de Curvas

e Biela-Manivela
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Mecanismos Simples
4 Barras

 Mecanismo Simples
* Movimento oscilatorio do link seguidor
 Movimento do link acoplador

4 Barras Plano

» 4 Barras Espacial

http://www.youtube.com/watch?v=-KYomnT8xSc
http://www.youtube.com/watch?v=c_PnjGARuNU

EESC-USP © M. Becker 2014
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Mecanismos Simples
4 Barras

»: link motor

1+ solo

5. link acoplador
4- link_seguidor

0,:-ang. da barra motriz
0,: ang. da barra seguidora

0,: ang. da barra acopladora

‘ L, ] y: ang. de transmissao
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Lei de Grashof

e Franz Grashof

-, Condicdo para rotacdo completa
{j barra moiriz de mecanismo 4-barras

“A soma da menor e da maior barra de um
mecanismo 4-barras nao pode ser maior
gque a soma das 2 outras barras”

S PR
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Lei de Grashof

Equacao

EESC-USP © M. Becker 2014
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Lei de Grashof

Inversoes do Mecanismo 4-Barras

Crank-rocker Me adjacente a Ma Double-crank
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Lei de Grashof

Inversoes do Mecanismo 4-Barras

Double-rocker

Me oposto a Ma
EESC-USP © M. Becker 2014
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Lei de Grashof

Classes de Grashof
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Lei de Grashof

Classes de Grashof
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Lei de Grashof

 (Classes de Grashof

edion (pure cupdilmear frandation) to cc¢

antlalso capgs tirasgothe change points
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TABLE 2-4

Barker’s Complete Classification of Planar Fourbar Mechanisms

Adapted from ref. (10). s=shortestlink, I = longest link, G = Grashof, RRRx = non-Grashof, S = Special case

Type s; :_ :" Inversion Class Barker's Designation Code  Also Known As
! < 4y = s= ground I-1 Grashof crank-crank-crank GCCC double-crank
2 < Iy = s=input I-2 Grashof crank-rocker-rocker GCRR  crank-rocker
3 < la = s= coupler I-3 Grashof rocker-crank-rocker GRCR  double-rocker
i < {4 = s = output I.4 Grashof rocker-rocker-crank GRRC  rocker-crank
5 > fy =1 =ground I1-1 Class 1 rockertocker-rocker RRR1 friple-rocker
6 > I3 =1 = input 112 Class 2 rockerrocker-rocker RRR2 triple-rocker
7 > la = I = coupler 113 Class 3 rocker—qocker-rocker RRR2 triple-rocker
8 > 14 =1 = output 14 Class 4 rocker—qocker-rocker RRR4 triple-rocker
9 = Ly=s=ground Il change point crank-crank-crank SCCC  $C" double -crank
10 = iy = s=input MI-2 change point crank-rockerqocker  SCRR  SC cronk-rocker
11 = [a = §= COupler -3 change point recker-crank-rocker SRCR SC double-rocker
12 = {4 = s= output -4 change point rocker-rocker-crank SRRC SC rocker-crank
13 = two equal pairs 1115 double change point S2X %cr:rggﬁlgigrom
14 = L=l=0L=1I4 I1-6 friple change point Sax square
* SC = special case.

EESC-USP
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Mecanismos Simples

4 Barras
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Mecanismos Simples
4 Barras

« Possiveis curvas geradas pelo link acoplador

<Y &<

seudo ellipsal (o) Crescent ) Teardre AdiPIe cusp
( /7 /J Géw
Cusps
B, Kidney bean straighil S
cirnitar ) Figure eight
' Bananad @) Dapddle straight ) Triple loo

(1) Umbrella
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Mecanismos Simples
4 Barras

* InformacoOes de Atlas

i i
; A !
g T .-.JL....;.“-..J; ........ ..%

o consas coccte S e od cococe cace. -
-~

N S— N S F— EN I A— - _—

Common link ratio L; f Ly , L,/ 15, BP I L,

)

w

|
—

!

'I

2,

Q

5

15— l' ) ) (_'—/ C 1‘ l* /71 ClassTI

| ) | L I *
36 72 108 1440 180 216 252 288 324
Coupler angle y (degrees)
(o) Varationg@lPgougieMurve shape with common link ratio and coupler angle

for a@retincHiW tatio Ly / Ly = 2.C

EESC-USP © M. Becker 2014



Mecanismos Simples

4 Barras

* InformacoOes de Atlas
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Mecanismos Simples
4 Barras - EQuacionamento

e Na Lousa

»: link motor

1+ solo

5. link acoplador
4- link_seguidor

0,:-ang. da barra motriz
0,: ang. da barra seguidora

0,: ang. da barra acopladora

‘ L, ] y: ang. de transmissao
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Mecanismos Simples

4 Barras - EQuacionamento

e Na Lousa

Na Lousa...

A ABO,
A AOQO,

EESC-USP © M. Becker 2014
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Mecanismos Simples
4 Barras

e Significado fisico dos 2 valores de vy

tan

COS
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Lei de Reuleaux
Montagem do Mecanismo 4-Barras

e Franz Reuleaux

Condicdo para a montagem
mecanismos 4-barras

L,: link-motor
L4: solo
L,: link acoplador

L,: link seguidor
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Lei de Reuleaux
Montagem do Mecanismo 4-Barras
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40



Sumario da Aula

RAA ~ ~
N AVIE f|

e Mecanismos Simples

— Biela Manivela
e Mecanismos Complexos
e Bibliografia Recomendada

EESC-USP © M. Becker 2014

41



Mecanismos Simples
Biela-Manivela

e Exemplos de Aplicacdo: Motores de
Combustdo Interna, Maqguinas Ferramenta,
Compressores, efc.

e Deslocamento do Pistdo Biela
Pistao

I
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Manivela

e Velocidades

e Aceleracao



Mecanismos Simples
Biela-Manivela

e Diagrama de Corpo Livre e
Equacionamento

Na Lousa...
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Mecanismos Simples

Biela-Manivela

e Qutras Configuracoes para o Biela-Manivela

Compressores
Motores

EESC-USP

erson =
dider Bieck has

compiEx motior

Motores de Aviao
Mecanismo de
Whitworth

© M. Becker 2014
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rotates Is stationan

Bomba de agua
Manual
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Mecanismos Complexos

e Unido de 2 ou mais mecanismos simples

4 Barras + Biela-Manivela
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Mecanismos Complexos
Mecanismo Toggle

e Barras CB e BO, com mesmo comprimenio
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Mecanismos Complexos

— Mdaqguina a vapor de James Watt

steam
- C]J
|
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Mecanismos Complexos

— 6 barras

(a) Foumdar coupler curve

with e “straight” segments
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Mecanismos Complexos

— 6 barras R position

i » / 3-;\ 04
(c) Complgte sar

double-weblinkage
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