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INTRODUCAO

Sistemas dinamicos sao sistemas gue possuem inumeras aplicacoes, porem quando nao-lineares possuem um alto custo computacional. Esse
trabalho propoe a criar uma formulacao nao-linear simplificada baseada nos principios de Hamilton na dinamica para uma viga utilizando corpos

rigidos, molas rotacionais e amortecedores. .
OBJETIVOS RESULTADOS E DISCUSSOES

+ Criar formulagBes lineares e ndo lineares baseados no principio de O Pendulo na Figura 1 fol simulado com uma forca inercial f, = f, =
D'Alembert! e na formulacdo energética; 10 m/s?, retirada aos 20s. A simulagdo durou 60s, e 0os paramétros de

Newmark sao f = 0.25, y = 0.5 and dt = 0.01. O modelo é constituido
de aco, com a massa unitaria de 7850 kg/m?> e comprimento de 1m. A

_ _ _ _ L L constante de rigidez € k= 104166.67 N.m/rade o0 coeficiente de
* Simular uma viga com uma forca inercial como condigao de equilibrio.  5grtecimento é ¢ = 0.04E06. nara rapida estabilizacdo. O resultado

do no trés foi resumido nas tabelas da Figura 3:

« Usar um Método de Newmark? modificado para resolver o problema
de uma maneira simplificada;

MATERIAIS E METODOS
O modelo desenvolvido segue o proposto por Clough & Penzien

(1995)3, com um montagem com trés barras indeformaveis de Deslocamento Velocidade Aceleracado
comprimento L (Fig. 1), conectadas por rotulas com as propriedades q
de cada barra representadas por molas rotacionais k1, k2, k3 and g "
amortecedores cI, ¢2, ¢3. Em t=0, as barras estdo em repouso, & | Q ?g
atingindo equilibrio em um tempo ¢,, Apos serem solicitadas por um 2 £ ol g
momento M no extremo da barra. O Sistema possui trés coordenadas © - =
generalizadas g1, g2, g3) representando a rotacao de cada barra. *°
Este modelo é resolvido de uma maneira linear e ndo-linear sendo =+ ' | =l I R A
reSOIV|dO pelo ﬂu)(()grama (F|g 2) e 0 10000 20000 ;:2;0 40000 50000 60000 0 10000 20000 Pagzgoso 40000 50000 60000
0:1 ? c, @ ko= 3k ) Paramétrfs Iniciais Figura 3 — Deslocamento, velocidade e aceleragao do no 3. (Fonte: Autor)
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" Gerar F,;, || Gerar F, Pela analise da Figura 3, observa-se que os paramétros de entrada
" | ' estao estabilizando e convergindo conforme esperado para a
| Y- o terar p/ condi¢ao de equilibrio imposta, mas ha a necessidade de investigagao
L N Sim Convergéncia posterior para a melhor calibracao do modelo.
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Figura 1 — Montagem de Corpo Rigido. Figura 2 — Fluxograma de Solucao.
(Fonte: Clough & Penzien) (Fonte: Autor)
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