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RESUMO

Este trabalho tem como objetivo modelar matematicamente e investigar o
comportamento dindmico de sistemas com restricdo ao movimento. O sistema
investigado consiste em um péndulo cujo movimento ¢ restringido por um anteparo.
Este anteparo possui determinada compliancia (rigidez e amortecimento). Apesar de
aparentemente simples, este modelo representa uma gama de sistemas reais tais como
manipuladores robdticos. A investigagdo deste tipo de sistema fornece subsidios para o
estudo de fendmenos de acoplamento e desacoplamento e impacto entre sistemas
dindmicos. O modelo matematico ¢ desenvolvido utilizando as equa¢des de Lagrange e
as equacdes governantes resultantes sdo integrados utilizando o Runge-Kutta de quarta
ordem. As restricdes s@o inseridas no modelo matematico (lagrangiano) do sistema
anteparo-péndulo através dos multiplicadores de Lagrange. Como parte dos resultados,
analisa-se também o perfil (evolugdo) da for¢a de contato entre os corpos.
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