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Nesta aula

• Síntese para Orientação de Objeto 
– Cálculo dos centros fixos
– Dimensões dos elos móveis
– Exemplo
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Orientação de objeto
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Orientação de objeto
Suspensão automotiva

tipo Duplo A
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Orientação de objeto

6



Coordenadas dos pontos
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Equacionamento para o centro OA
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Solução do sistema
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:matricial forma na Solução
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Equacionamento para o centro OB
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Solução do sistema
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Cálculo dos 
comprimentos 
dos elos
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Exemplo  11.2
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configuração 1
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configuração 2

15



configuração 1
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configuração 2
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configurações 1 e 2
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Exercício
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