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PMR 2560- 3a. Lista-Parte A

Derive as Equagdes de Movimento, utilizando a formulagio Lagrangeana, dos seguintes
manipuladores:

Manipulador de 2 graus de liberdade atuando no plano vertical. As barras possuem momentos de
inércia J e J 5, em relagdo aos baricentros dos trechos 1 e 2, respectivamente.

Manipulador de 2 graus de liberdade atuando no plano horizontal. O ponto terminal esta em contato
com uma superficie lisa, possui velocidade constante igual a v, e aplica uma forga fy. O dngulo do
primeiro ligamento com o eixo “X0”, e entre 0 segundo e primeiro ligamentos s3o, respectivamente,
91 (5] 92.

Manipulador de 4 graus de liberdade. Dados:

¢.1) Massa “mi” do ligamento “i”;

¢.2) Momentos de inércia transversais, Jxi=Jyi=Jg;, em relagdo aos eixos transversais pelo baricentro
(ligamento considerado um cilindro homogéneo);

c.3) Momento de inércia axial do ligamento “i”, Ja.
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