TC-25: Um automovel estd com a porta do passageiro aberta, num angulo 6,, e comega a se
movimentar com aceleracdo a constante,
conforme mostrado na figura. Essa porta tem
centro de massa G e esta montada na
carroceria do carro atraves de uma articulacao
em B e um anel de eixo paralelo a Gzem A. O
sistema de coordenadas (G,x,y,z) esta fixo a
porta, e sdo dados a massa M e 0s momentos e
produtos de inércia dessa porta em relacdo aos
eixos do sistema. No instante em que a porta

esta na posicdo 6, ela tem rotacdo w e aceleracdo rotacional w. Pede-se, em funcédo dos dados e
usando o sistema (G,x,y,z):

(a) obtenha as expressdes de w e w em funcédo de 6;
(b) determine os esforcos em A e B, em funcéo de a, 6, w, @.

Indicar a alternativa correta para a componente Y pedida no item b):

Md(asin 0 + @e) + (J,, — J,,w?)
- c+d
Md(asin 6 + we) — (]xzd) _]yzwz)
c+d
Md(asin 0 + @e) — (J,, — J,,w?)
N c+d
Md(asin 6 + @e) + (J,, & + J,,w?)
c+d
Md(asin 0 — @e) + (J,, & — J,,w?)
N c+d

ty

Solucéo:

Diagrama de corpo livre: =
Cinematica: \
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w=wk;, ay=acosfi—asinf ;T P
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Go=d,+BAG—A)+BA[GBA G- A)] Mg v Y8

= (acos 8 + w?e)l — (asin 6 + we)J




TR: G = (X, + Xg)T+ (Y4 + V)] + (Zs — Mg)k =

M(acos8 + w?b) =X, + Xz (1)
><{—M(asinf+wb) =Y, +Y; (2)
0=12p—Mg 3)

Quantidade de movimento angular: Hg = —J,, i — J,,wj + J,0k =

= ﬁG = —]xzd)?—]xzw(wE /\T) —]yzd)f—]yzw(wE /\f) +]Zd)l_c)
= (_]xzd) +]yzw2)?_ (];vcz(“)2 +]yzd))j+]zd)k

— —

TQMA: H; =M&t = (A—G)AFy,+ (B —G)AFg = (=Y,d + Yge)T+ (Xad — Zpb —
Xz0)] + (Y, + Yy)bk =

~Jxz® + ]y, w* = =Yud + Ypc (4)
=1 —(Jxzw? + J,,®) = X4d — Zge — Xgc  (5)

J,w = (YA + YB)e (6)

Solucéo das equacdes:

Mae sin 6 2 2Mae(cos —cos 0g)
w* =
J,+Me? J,+Me?

De (2) e (6): —M(asinf +de) =22 = & = - (partiu do
repouso)

c | Mge—(Jxz0*+]y;®)

Substituindo em (5): —(Jy,w? + J,,®) = X,d — Mge — Xgc = X, = Xp —+ -
- 2 .
Substituindo em (1): M(a cos 6 + w?e) = Xp— + Hoe (]"Z;’ Hyab) |y o

= Xp = Md(a cos 0+w?e)-Mge+(Jxzw?+]y,0) =X, = Mc(acos 0+w?e)+Mge—(J w2 +]y,0)

c+d ct+d

De (2): Y, = —M(asin 6 + we) — Yy
Substituindo em (4): =/, + J,,w* = —=[-M(asin 6 + we) — Yzld + Yzc =

Md(asin0+ae)+(Jx,0—]y,w?) Mc(asin 0+we)—(J 0]y, 0?)

:>YB: :>YA:

c+d ct+d
Respostas:
a) o = _MaesinB; 2 _ 2Mae(cos 8 —cos 6g)
Jz+Me? Jz+Me?
Mc(acos 0+w?e)+Mge—(Jxzw?*+]yz o) Md(acos 0+w?e)-Mge+(Jxzw?+]y;®)
b) X, = ; Xp = ;
c+d c+d
Mc(asin 0+we)—(Jyz0—Jyyw? Md(asin 0+we)+(Jxz—Jyzw?
YA:_ (xz Yz )1YB:_ (xz yz )1ZB:Mg

c+d c+d



