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Conteudo

» Definicao de cadela composta
* Analise geral
* Grafo

* Exemplo: puncionadeira
— Posicoes extremas
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Definicao

Sao mecanismos que possuem mais de um circuito
em sua cadeia cinematica.
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Finalidades

*Produzir movimentos complexos
*Produzir forca adequada

N

..

25/08/2016 Mecanismos de cadeia composta 4



Exemplo: acionamento de cacamba
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Exemplo: plaina
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Exemplos
Limpador de para-brisa

Brago unico Brago inico

(controlado)

Tirante de
transmissao

| O limpador de para-brisa
\ ) funciona com um sistema

NS // ' de transmissdo articulada
S——— e é montado normalmente
o junto do para-brisas.
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Exemplos

Limpador de para-brisa
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Exemplos

Limpador de para-brisa
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Analise de uma
puncionadeira
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1. Numero de

graus de
liberdade

N:=06 PI::? P~r: =0

Fi=3(N-1)- 2P, - P,
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5.

. Decomposicio dos pares X

~ >

superiores

Definicao do sistema GLOBAL Z
de coordenadas o)
|dentificacao das medidas
constantes

Definicdo das variaveis C
primarias e secundarias 3 A2

N <
e

T
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6.Montagem das equacdes cinematicas de
posicao

ldentificacao dos circuitos

s/
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6.Montagem das equacdes cinematicas de
posicao

Cada circuito fornece
um par de equacoes

X1+ R-cos(q) — C2-cos(A2) — C3-sm(B3)=0
Y1+ R-sm(q) + C2-sm(A2) — C3-cos(B3)=0
C3-sm(B3) — C5-sm(B5) =0

Y — C3-cos(B3) — C5-cos(B3) =0

[

s/
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/-Solucao do sistema de equacoes

Intervalo de q: q = Odeg.ldeg..360deg

valores inicials: a2 = 20deg b3 = 20deg
_ s Aplicar o criterio
b5 := 20deg yi=C3+ C5 T5 Greclal seE
0 acionamento

Given aclo !
seja feito atraves
X1+ R-cos(q) — C2-cos(a2) — C3-sm(b3)=0 de_um
mecanismo de
Y1+ Resm(q) + C2.sm(a2) — C3.cos(b3) =0 quatro barras

C3-sm(b3) — C5-sm(b5) =0

y — C3-cos(b3) — C5-cos(b5) =0

(A2(q) )
3(q)
1 = Find(a2.,b3,b5.y)
B3(q)
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/-Solucao para um intervalo de valores de ¢
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/-Solucao para um intervalo de valores de ¢

' DesignView - puncionadeira.dv
File Edit Comstrain Block “iew Style Set Help

all (0| A8 e[ RepEE] [EE] B/ ]U P

= N 2-dimensdes

3-circuito 1

A-circuito 2

S-varavels secundarias

q=30,000
A2=25288

no= S D)@\ +

B3=11259
BS =6,581
Y=70,163

giYmin)=303
giYmax)=92 e 201

R=5 q=30

C2=14

C5=44

I
Pl
<3
2] |
@
9{‘% C3=27
O

H1=1386
Y1=18

sdbado, 11 de setembro de 2010

&LEC 23

Arquivo Design View: puncionadeira.dv
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puncionadeira.dv

Equacoes das velocidades
IS+Q-q=0

(C2-sin(A2(q)) —C3-cos(B3(q)) 0 0)
ey = C2-cos(A2(q)) C3-sm(B3(q)) 0 0
0 C3-cos(B3(q)) —-C5-cos(B5(q)) O

\ 0 C3-sin(B3(q)) C3-sin(B5(q)) 1

(—R-sin(q) )
R-.cos(q)

) =
Q(q) )
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Determinante da matriz Jacobiana

I(q) =

detl(q) := —C2-C3-C5-cos(B5(q) )-cos(A2(q) -
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Solucao para as velocidades secundarias

(A2(q))
B3(q)
B5(q)
\ Y(q)
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0

\ 0

((C2-sin(A2(q)) —C3-cos(B3(q))
C2.cos(A2(q))

0 0) : "/—Rn*s.in(q)\ﬁ
C3-sm(B3(q)) 0 0 R-cos(q) | .
C3-cos(B3(q)) —-C5-cos(B5(q)) O 0 1

C3-sm(B3(q)) C5-sm(B5(q)) 1) \ 0 )

S =-1q Qg

K(qQ)=-1q -Q(q

S(q) = K(q)-q

Mecanismos de cadeia composta

A obtencao algébrica de
K comeca a ficar mais
complicada pelo
aumento das dimensobes
da matriz Jacobiana J e
do vetor primario Q21



Coeficientes de velocidade

K(q) = -T(q) I-Q{ q)

Kan(q) = K q}{) Kps3lq) = K( q}l Kpslq) = K( q}l Ky q) = K( q}3
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Aceleracoes secundarias

.t * *l
s=Iq+ Lq

\

OK 2
/

K(q) =-Jq) -Q(q)
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Obtenran dac Aarivvandace dne rnaficiantace dea valnridade (|_)
184+ Q4= 0
TKq =-Q-q

*

S =K
JK=-Q
Derivando em relagao a q: iJ-I~~;+ J-' iI~~; | = —iQ
dq dg dq
Sabendo-se que: iI~~;= L
dq
ﬂ—JJK—FJJ;=:—ﬂ—C}
dq dq
JJ;=:—E—C}—-Q—JJK
dq dq
L=-7 1 iQ + 4k
L dq dq
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Derivadas dos coeficientes de velocidade

“x
— 1
L= -] -\—Q —JM
_dq dqg
—R-cos(q)
d —R.-qmf q)
_{:}=
dq 0
LY {} ~
[ C2Ka5(q)-cos(A2(q)) C3-Kgs(q)-sin(B3(q)) 0 0
d ; —E.‘I-I{A:{q}-:‘.:iu{ﬂl{fl}} E.‘E-I{B;{q}-ccr:‘.:{Bi{q}} 0 (
dq - 0 —C3-Kpz(q)-sin(B3(q)) C3Kps(q)-=n(B3(q)) 0
0 C3-kpzlq)-cos(B3(q)) C5Kps(q)-cox(B5(q)) 'D,.-
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Derivadas dos coeficientes de velocidade
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Aceleracoes secundarias

°e - % * 2
s=Lkq+Lq
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X
X + ) ===
Analise de - e
g 3
B
pontos de f 3
. C;
Interesse o
XP Oy L UP
= + . Cs
r - ; r Bs
Yp (_)}_, Uy Vy Vp
Mesmo procedimento que nos u —L
exemplos anteriores. /
25/08/2016 Mecanismos de cadeia composta 28




Comparacao
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Cadeia simples Cadeia composta com N circuitos
-Duas equacbes cinematicas 2N equacdes cinematicas

*Dois coeficientes de velocidade 2N coeficientes de velocidade (K)
-Duas derivadas dos coeficientes de 2N derivadas dos coeficientes de
velocidade velocidade (L)

Duas variaveis secundarias 2N variaveis secundarias

25/08/2016 Mecanismos de cadeia composta 29



Exercicio: plaina

, C
2 v ’D longitudinal
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Exercicio: plaina bortatonamenta)

Volante
(acionamento)

(elo fixo)

ﬁ' Base da maquina

Regulagem do
deslocamento

0.4m

(_.1:

Obter as equacoes para
0 calculo da posicéao, da
velocidade e da

ac?é’f@?éljcféo de Cada eIkﬂecanismos de cadeia composta

(A= 0.75m

R = 0.0851n



