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Conteúdo 

• Mecanismos com 2 graus de liberdade 
– Solução algébrica 
– Solução numérica 

• Mecanismos com múltiplos graus de 
liberdade e com cadeia composta 

• Exemplos 
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Exemplo 
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Exemplo 
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Exemplo 

Operação de retroescavadeira 1 
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Exemplo 
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Exemplo 
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Exemplo 1 - Solução algébrica 
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1. Número de graus de liberdade 
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2. Decomposição dos pares 
superiores 

3. Definição do sistema GLOBAL 
de coordenadas 

4. Identificação das medidas 
constantes 

5. Definição das variáveis 
primárias e secundárias 
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6.Montagem das equações cinemáticas de posição 
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7-Solução do sistema de equações 
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8-Equações das velocidades 
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Solução para as velocidades secundárias  
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Acelerações secundárias 
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Exemplo 2 - Solução numérica 
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1. Número de graus de liberdade 

18/08/2016 Mecanismos com múltiplos graus 
de liberdade 

17 

2. Decomposição dos pares superiores 
3. Definição do sistema GLOBAL de coordenadas 
4. Identificação das medidas constantes 
5. Definição das variáveis primárias e secundárias 
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6.Montagem das equações cinemáticas de posição 

q1 C1 cos q2( ) C2 cos A( ) C3 cos B( ) C5 0

C1 sin q2( ) C2 sin A( ) C3 sin B( ) C4 0
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7-Solução numérica do sistema de equações 
Variáveis primárias:

q1 40mm q2 60deg

q1p 10
mm
s

q2p 1
rad
s

q1pp 0
mm

s2
q2pp 0

rad

s2

Solução numérica

a 20deg b 45deg

Given

q1 C1 cos q2( ) C2 cos a( ) C3 cos b( ) C5 0

C1 sin q2( ) C2 sin a( ) C3 sin b( ) C4 0

A q1 q2( )

B q1 q2( )
Find a b( )18/08/2016 Mecanismos com múltiplos graus 
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8-Equações das velocidades 
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Solução para as velocidades secundárias  
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Acelerações secundárias 
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Acelerações secundárias  
(obtenção numérica das derivadas dos coeficientes de velocidade) 
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Acelerações secundárias  
(obtenção numérica das derivadas dos coeficientes de velocidade) 
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Exemplo 

18/08/2016 Mecanismos com múltiplos graus 
de liberdade 

26 



Exemplo 
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Cadeia cinemática 
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Equações cinemáticas de posição 
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Coeficientes de velocidade 
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