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A figura abaixo mostra um pido simétrico sujeito a acdo da forca peso. O eixo fixo OZ é vertical e O é uma
articulacdo. Nestas condi¢les, podese mostrar que uma Unica equagdo diferencial ordindria, réo-linear, rege o
movimento do pi&o,

Iq + @ -bcox)(b-acoy)
Isen’q
ondea =Kg,,b =K, séo doisinvariantes do movimento. Note que os parémetros a = K, ,b =K, , dependem

apenas das condicdes iniciais (ver relacdes (6.18), (6.28) e (6.60) do capitulo 6da apostila “Dinamica dos Corpos
Rigidos”).

= mgzgsenq , (1)

Figura l - Pido Simétrico

Astarefas solicitadas so de trés naturezas, listadas abaixo e detal hadas na pégina seguinte:

1. Modelagem do sistemadinmico: estudando a deducdo das equacdesdo movimento e interpretando-as.
2. Modelagem do sistema através do software SCILAB, utilizando aferramenta SCICOS.
3. Simulagéo do modelo computacional, com consequente analise e interpretacdo dos resultados numéricos.
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Modelagem do sistema dindmico; deduzindo e interpretando as equag¢des do movimento.

Estude o capitulo 6 da apostila“ Dinamica dos Corpos Rigidos” disponivel no “site” dadisciplina.
Interprete a situagéio particular de precesséio estacionaria, agora em termos dos invariantes a =Ky, ,b =Kg,,

utilizando a equagdo (1) acima.

Determine o valor da taxa de precesséo estaciondria f =W, considerando conhecidos a taxa de rotacéo propria
Yy’ =w, constante, e o angulo de equilibrio q_ .

Discuta a estabilidade "giroscopica’, considerando os seguintes casos. J > | (pido "achatado") e J <| (pido
esbelto). O que vocé pode concluir?

Discuta a possibilidade de precessdo "direta” (y' /f > 0) e"retrégada’ (y /f <0).

Modelagem do sistema através do software SCILAB, utilizando a ferramenta SCICOS.

Elabore em ambiente SCILAB/SCICOS um diagrama de blocos de acordo com a apostila tutorial, representando a
equacdo (1). A saidaseraaposi¢cdo angular q .

Simulacdo do modelo computacional, com consequente andlise e interpretacdo dos resultados
numericos

Teste 0 modelo SCILAB, com a equagdo ndo-linear. Simule primeiramente o caso ideal de precessdo estacionaria,
com os dados e condigdes iniciais abaixo. Plote gréficos de: q(t);f (t);q(t);f ©)y (t); Xg @), Yg (1), Z5(1) e
Y5 (X ) - Analise o resultado e interprete-o.

Com os mesmos dados e condicdes iniciais y (0),f (0),q(0), utilize agora um valor inicial q(0) = p/4 erepitaa
simulaggo. Plote gréficos de: q(t);f (£):q(t):;f @)y (t); Xg ®),Ys(t), Zs(t) e Yg(Xg). Analise o resultado e
interprete-o.

Aumente a rotag8o prépria inicial y (0) = 5rad/s. Repita a simulagdo e a andlise. O que vocé pode concluir a
respeito darestauragdo giroscopica?

Diminua arotagéo propriainicial paray’ (0) = 0.5rad/s. Repitaasimulagéo e aandlise. Interprete 0 movimento.
Varie sistematicamente dados e par@metros iniciais, incluindo situagdes em que g (0) »0 e q(0)t 0. Explore seu
modelo SCILAB, procurando compreender as varias possi bilidades de movimento que este sistema apresenta.

DADOS PARA SIMULAGAO:

mgzg =02Nm; 1=1,0kgm?; J=2I;
condigdes iniciais : q =p/6;y (0) =1.0rad/s; q(0)=0



