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i Equacoes de Conservacao

Conservacao da quantidade de movimento linear

ZF 2% mv] para /m=const. ZF —m—=0

Conservacao da quantidade de movimento angular
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| Equacoes de Conservacao

Conservacao da carga eletrica  (Lei de Kirchoff)

. _dQ _ ~de ~c 2=
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Conservacao da massa
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| Equacoes de Conservacao

Conservacao da energia
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| Equacoes Constitutivas

Leis fisicas fundamentais que regem o comportamento
de um elemento de um sistema

Exemplos

Massa Resistor

Mola Capacitor
Amortecedor Indutor



| Sistemas Mecanicos
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| Sistemas Mecanicos Amortecedor

1 Fluido
-
Forca F_ Entrada, F Saida, x
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Sistemas Mecanicos Massa

Forca F Aceleragao

e F=ma
Variagao no deslocamento

Entrada, F Saida, x

—_— Massa p———
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| Sistemas Mecanicos em Rotacao

Mola torcional T =kO

do

Amortecedor rotativo T=co= c—
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Construindo um Modelo para um

= N n
Sistema Mecanico
Forga devida a mola
% 000000 Entrada, F | Sistema Saida, x
Massa —=F ——— massa-mola- ——+—
[—ﬂ_ amortecedor

pe )
- —
Forga devida  x Desloca-
ao amortecedor mento

2
Conservagao da quantidade > F, = mﬂ —m d f
de movimento linear dt dt
ZFe — F o F mola 1 amortecedor

Somatorio de forcas
aplicadas a massa m Y F,=F—hkx—cv



d’x d’x  dx

F—kx—cv=m . m— +c—+kx=F
dt dt dt
A . k
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m
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Razdo de amortecimento g =
2./ (mk)
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Resposta de um sistema de 22 ordem

| x(t)= %[1 — 520 cos156¢+0,162sen156¢]
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Sistemas Mecanicos de Rotacao

2 2
T—ke—cwz.]df de+cd—9+k9=T
dt dt dt
A . k
Fregtiéncia angular natural ® = N
o~ , £ = C
Razao de amortecimento 5 (J k)
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iExempIo de Sistema Mecanico

Suspensao de automovel

7 Figure 3.15 Auto front end and
model.

Figure 3.16 Free-body diagram of m,.
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iExempIo de Sistema Mecanico

Suspensao de automovel

_ Figure 3.27 Automotive suspension
Bearing system.

k8 k(1 — ry8)

Figure 3.28 Suspension schematic
r and free-body diagram.
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