MODELACAO E REPRESENTACAO MATEMATICA DE SISTEMAS

SISTEMAS MECANICOS ROTACIONAIS

O movimento das componentes faz-se em torno de um determinado eixo de rotacao.

» Leil de Newton para analise de sistemas mecanicos rotacionais:
T(t)=Ja(t)
e Principio da acc¢ao-reaccao.

Analogias relativamente aos sistemas translaccionais:

Sistemas mecanicos translaccionais Sistemas mecanicos rotacionais

Forca F Binario T
Posicao X Posicao angular 0
Velocidade v Velocidade angular @
Aceleracao a Aceleracdo angular
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Inércia Mola Atrito
T Z T K o |T B 0
Esquema | (7B | —wi—| |
Relacao no
tempo T(t) =Ja(t) T(t) =Ko(t) T (t) = Bo(t)
Transformada

de Laplace

T(s)=J5"0(s)

T(s)=Kds

T(s)=Bso(s)
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Sistemas eléctricos Sistemas mecanicos rotacionais
Corrente Binario
Tensao Velocidade angular
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EXEMPLO:

Quantos no6s?

4 NOS: 3 deslocamentos angulares independentes + referéncia.

rede mecanica:

— AW —— ] -

TmK) J) I;_;-lﬂl E L8, =k,
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rede mecanica:

o, 0, ““‘[‘33 03
¥ Akt AR | B
T{t;TC) J, l:ﬂﬂl Jp Eﬂﬂz K,
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Modelo - Sistema de 3 equaces a 3 incognitas (orientem-se 0S ramos):

+ N6 G : T =K, (6,-6,)

« N6 G, K (6-6,)=30,+B0,+ Bg(ez—egj (K0, -K©0,=T
K,0,—J,0,—(B, +B,)0,— K0, +B,0, =0

N

B,6,-J,0,—(B,+B,)0,—K,0, =0

« NO G, :83(6’2—493):J26?3+ B, 05+ K,0,
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rede mecanica:

W 2
K, A

TmK) J) E‘ﬂﬂl @ |L|s, Sk,

analogias: B(—)%; K(—)i; JoC

OBTEM-SE A REDE ELECTRICA ANALOGA !

L,=1/K, ; C;=J,
(1) C, —— R, C, R, L, R,=1/B;; L= 1/K,
C,=J,; R,=1/B,
7 | Rs=1/B;

v, v, R, Vs com:
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ELECTRICA ANALOGA :

Va . Va2 Rs V3
® MWy ®
. T f .
. v — | : 1 Ky, — KV, =i
NGOV, iV, —V, = L1 Recordar.RHE 5 . .
P TKyvy =3, vy —(By + By )vy,— Ky, +B;vy =0
K . .“ .
c v Vv Ceod B;v,—J,Vs—(B;+B,)vs—K,v, =0
NOV, [i=Cv+—=+-2— =
R, R, ~
entao: comparar com:
L,=1/K, ; C,=J,
sy, V2TV oy Ve dil Ri=1/B;; L= 1/K K6, - K8, =T
e S e AL ) . .
3 2 2 C2:‘J2; R2:1/82 Klel_‘]leZ_(Bl+ 53)02— K162 + Be e3 =0
R,=1/B, B;6,-J,0,—(B;+B,)0,~-K,0,=0




