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Exemplo: sistema massa-mola-amortecedor

e Esfera em meio viscoso

K s
e Parametros: P=m-g
e m=10,0 kg F.=k-y
e k =1000,0 N/m F, =c-v
e ¢=50,0 kg/s dv
e g=10,0 m/s? m°E:P_Fk_Fd
g o M_v




Modelo Plano

model Sistema MKC Plano "Sistema Massa-Mola-Amortecedor - Modelo Plano"”
constant Real g = 10.0;
parameter Real m = 10.0;
parameter Real k = 1000.0;
parameter Real c = 50.0;
Real y(start = 0.0), v(start = 0.0);
Rezl P, Fk, Fd:

equation
P=m* g;
Fk = k * y;
Fd - ¢ * v = 0;
12 m * der(v) = P - Fd - Fk:
v = der(vy):

end Sistema MKC Plano;



Modelo Plano com variaveis fisicas

model Sistema MKC Fisico "Sistema Massa-Mola-Amortecedor com variavels fisicas da biblioteca MSL"

constant Modelica.SIunits.Acceleration g = 9.80665;
parameter Modelica.STunits.Mass m = 10.0;
parameter Modelica.SIunits.TranslationalDampingConstant c = 50.0;

|parameter Modelica.SIunits.TranslationalSpringConstant k = 1000.0;
Modelica.S5Tunits.Position y(start = 0.0):
Modelica.SIunits.Velocity v{start = 0.0):

Modelica.SIunits.Force P, Fk, Fd:

equation
P=m?%* g;
Fk = k * vy;
Fd - c * v = 0:
m * der(v) = P - Fd - Fk:

v = der(y);:
end Sistema MEC Fisico;



Modelo Grafico — Biblioteca MSL

fore=1 massi




Modelo em Diagrama de Blocos
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Biblioteca de Componentes

e Class connecter
e acoplamento

e Class model
°* massa
* mola
e amortecedor
e pontoFixo
e forcaPeso



Acomplamento

"

connector acoplamento "Conector mecanico linear"”
Real y;
flow Real f;
4 end acoplamento;

e Variavel entre -y
e Compatibilidade
* tem valorigual para componentes
qgue compartilham o mesmo conector
e Variavel através (flow) - f
e Continuidade (equilibrio)
e Somam para zero para componentes
que compartilha o mesmo conector



Mola

b
L =
A
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model mola "Componente mecanico com dois conectores - mola linear™
parameter Real k = 1000.0;
acoplamento a, b;
Real x, F, d: | H
equation
a.yi:
a.t; ‘ ‘
a.y - b.y:
* d "Lei de Hooke"; | '|‘|||r t:l '3."
b.f 0r

k

ol

_|_
mola;|

S TR T I O P

X=a.y F=k-d
F=af a.f+b.f=0
d=ay-h.y



Amortecedor
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acoplamento a, b

model amortecedor "Componente mecanico com dois conectores - amortecedor™ a f h .I.'
parameter Real c = 100.0; H’ ; I_rqi'
H
Real x, F, d: : :

equation | C |
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. "Amortecimeno Viscoso"; }_' }_‘
- a.y by

X=a.y F=c-v
F=a.f a.f+b.f =0
d=ay-by v=der(d)
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Vlassa 3 b

model massa "Componente mecanico com dois conectores - massa"
parameter Real m = 10.0;
acoplamento a, b:

Eeal =, F, d, wv:
equation
£ ‘a.y ‘ by

Vi
= a.f + b.f "Lei de Newton";
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12 end massa:

X=a.y m-der(v)=a.f +Db.f

F=a.f d=0
d=ay-b.y v =der(x)



Ponto Fixo

model pontoFixo
acoplamento a;r
Eeal x, F;:
equation
X
F

=1
8 |lnd

I w
3 Hhy

Yy
pontoFixo;

"Componente mecanico com um conector - ponto fixo"

LIS

X=a.y
F=a.f

X

0




Forca Peso

model forcaPeso "Componente mecanico com um conector - forga constante™ I |

constant Real g = 10.0; :
parameter Real m = 100.0; |
acoplamento b;

Real x, P =m * g;
equation
%z = b.y;
P+ b.f = 0; ‘ b.y

end forcaPeso;

Xx=by P+F=0
F=D.f
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Sistema MKC com componentes da biblioteca

model SistemaMassaMolaPmortecedor "Sistema MEC com biblioteca de compoentes”

massa ml(m = 10.0);
mola kl(k = 1000.0);:
amortecedor cl(c = 50.0);

pontoFixo pl:

forcaPeso Peso(m
equation

connect (Peso.b, ml.a):

connect (ml.b, kl.a):

connect (ml.b, cl.a):

connect (kl.b, pl.a):

connect (cl.b, pl.a):
end SistemaMassaMolalhmortecedor;

10.0);




Simulacao
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Simulacao
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Simulacao
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