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O desenvolvimento de modelos mateméaticos e a analise dindmica de sistemas
mecanicos e estruturas sdo fundamentais para o controle dos mesmos e para a simulacdo
computacional que é utilizada em grande parte das metodologias de diagnose de falhas, que
comparam resultados de modelos tedricos e medidas experimentais.

Este trabalho teve como objetivo analisar dindmicamente um sistema mecanico com trés
graus de liberdade. Considere o seguinte sistema mecanico:
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4 Dados do Sistema
Z Mecanico:
D c Massa(m) = 7,200 Kg.
/ Comprimento(Lo) = 0,500 m.
<k <k Largura(B) = 0,250 m.
rd p Ly v AlwraH)= 0,017 m.

Const. El. (k) = 55000,000 N/m.
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Fig.1- Sistema Mecanico analisado.

Primeiramente foram calculadas as energias cinéticas e potenciais do sistema. Através
da diferenca entre a energia cinética total e a energia potencial total do sistema calculou-se o
lagrangeano (L), na qual as equagfes de movimento foram obtidas através do mesmo utilizando-
se da equacdo abaixo:

d L L
— = 0 - 6_ =0, no qual g sdo as coordenadas generalizadas.

dt adk aq,

As equagdes finais de movimento sdo:

IX.;+ (4.k.|2)a =0,noqual I, =%-(I2 + hz), Lo=2.1 & H=2.h;



Iy.,.8.+ (4.k.b2)ﬂ =0,noqual I, =%-(b2 + hz), B=2.b e H=2.h;

m.Z+4kZ =0,

Condigdes iniciais do sistema a ser analisado:

0(0)=10,0175rd, B(0)=0,0175rd, Z(0)=0,015m.
& (0)= 0 rds, B(0)=0rdss, Z (0)= 0 m/s.

A seguir estdo apresentados os resultados obtidos:
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Fig.2-Gréafico do deslocamento sem excitacdo no tempo de 5 segundos.
Os valores das fregliéncias naturais do sistema foram:
f1= 48,15 hz, f»= 48,06 hz, f3=27,82 hz;
1= 302,56 rd/s, o= 301,96 rd/s, 3= 174,8 rd/s.

Pode-se concluir que os resultados foram bastante satisfatorios e a utilizacdo do
Lagrangeano para sistemas com varios graus de liberdade foi bastante adequada para a
determinacdo das equagdes de movimento do sistema.
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