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2.4.4 Equilibrio de corpos rigidos

Um corpo rigido estd em equilibrio quando todas as forcas externas que atuam
sobre ele formam um sistema de forgas equivalente a zero, isto é, quando todas as forgas
externas podem ser reduzidas a uma for¢a nula e a um binario nulo.

SF=0 SM =0

As expressoes acima definem as equagdes fundamentais de Estatica.

Decompondo cada forca e cada momento em suas componentes cartesianas,
encontram-se as condigdes necessarias e suficientes para o equilibrio de um corpo rigido
no espago:

SF, =0 SF, =0 SF, =0

M =0 M =0 M =0

/ X

Equilibrio ou em duas dimensées

As condigdes de equilibrio de um corpo rigido simplificam-se consideravelmente
no caso de uma estrutura bidimensional. Escolhendo os eixos x € y no plano da estrutura,
tem-se:

F.=0 M=Mj=0 M:=M,

para cada uma das forgas aplicadas ao corpo rigido, entdo as seis equagdes de equilibrio no
espago reduzem-se a:

XF =0 IF, =0 M =0
onde 4 ¢ um ponto qualquer no plano da estrutura. Estas trés equac¢des podem ser
resolvidas para um maximo de trés incognitas.

O equilibrio em duas dimensoes ¢ também conhecido como equilibrio no plano.
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2.5 Apoios

Para o estudo do equilibrio dos corpos rigidos nao bastam conhecer somente as
forcas externas que agem sobre ele, mas também ¢é necessario conhecer como este corpo

rigido esta apoiado.

Apoios ou vinculos sdo elementos que restringem os movimentos das estruturas e

recebem a seguinte classificacdo:

Apoio mével

Impede movimento na dire¢ao normal (perpendicular) ao

; ; i i plano do apoio;
TT7777 7777777777 T777777777777777

e Permite movimento na dire¢do paralela ao plano do

/P q\ apoio;
ou

e Permite rotacao.

Apoio fixo

e Impede movimento na dire¢cdo normal ao plano do apoio;

<
4 N e Impede movimento na diregdo paralela ao plano do
/P apoio;

e Permite rotacao.

Engastamento

[ \ e Impede movimento na dire¢do normal ao plano do apoio;
> e Impede movimento na dire¢do paralela ao plano do
apoio;

ﬁ e Impede rotacao.
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2.6 Tipos de Estruturas

As estruturas sao classificadas em funcdo do niimero de reagdes de apoio ou
vinculos que possuem. Cada reacdo constitui uma incognita a ser determinada.

Para as estruturas planas, a Estatica fornece trés equagdes fundamentais:

2F =0 IF, =0 M =0
2.6.1 Estruturas hipostaticas

Estruturas hipostaticas sdo aquelas cujo nimero de reacdes de apoio ou vinculos ¢é
inferior ao nimero de equagdes fornecidas pelas condi¢des de equilibrio da Estatica.

P
A figura ao lado ilustra um tipo de estrutura
hipostatica. As incognitas s8o duas: Ra e Rp. Esta ; ;
estrutura ndo possui restricdo a movimentos A | L 7 B
horizontais. | =
s k

2.6.2 Estruturas isostaticas

Estruturas isostaticas sdo aquelas cujo nimero de reagdes de apoio ou vinculos ¢
igual ao numero de equagdes fornecidas pelas condi¢des de equilibrio da Estatica.

P
No exemplo da estrutura da figura, as Ha
incognitas sdo trés: Ry, Rg e H. Esta estrutura esta ”%7
fixa; suas incognitas podem ser resolvidas somente
pelas equacdes fundamentais da Estatica. | %

2.6.3 Estruturas hiperestiticas

Estruturas hiperestaticas sdo aquelas cujo numero de reagdes de apoio ou vinculos €
superior ao numero de equagdes fornecidas pelas condi¢des de equilibrio da Estatica.

Um tipo de estrutura hiperestatica es’ta MAK\
ilustrado na figura ao lado. As incognitas sdo quatro:
Ra, Rg, Hy € Ma. As equagdes fundamentais da Ha
Estatica ndo sdo suficientes para resolver as equagdes A ﬁ% B
de equilibrio. Sdo necessarias outras condigdes L i
relativas ao comportamento da estrutura, como, p. //’F

eX., a sua deformabilidade para determinar todas as
incognitas. Ra




