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Figura 5.3 - Forma otimizada da placa tracionada com as condições do modelo geométrico l.
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Figura 5.4 - Forma otimizada com as condições de contorno do modelo geométrico 2.
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5.2 Exemplo 2

PLACA COM TRANSIÇÃO

Placa submetida à um carregamento de tração, de 50 N/mm2 onde se deseja obter um

contorno ótimo para a zona de transição, figura 5.5. Utilizou-se dois critérios de parada: um deve

ser em função de que a tensão equivalente na região a ser otimizada seja próximo do valor

previsto na seção estreita da peça e, o outro o critério da máxima energia de distorção. Devido a

simetria do modelo somente metade da placa é analisada utilizando-se uma malha de 138 nós e

229 elementos finitos triangulares lineares, com módulo de elasticidade E=2,lx1O5 N/mm2,

coeficiente de Poisson v=0,3 e espessura t=l,O mm. A figura 5.6 esquematiza os modelos

discretizados em elementos finitos na analise numérica: modelo fisico e modelo geométrico.

Anido, Herskovits, Feijóo e Taroco [1990] analisaram o mesmo modelo, utilizando como

função custo a função erro quadrático para as tensões no contorno móvel, tomando um problema

de mínimos quadrados não linear. Zhao [1990] utilizando o método dos elementos de contorno

também otimiza um modelo similar.
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Figura 5.5 - Parâmetros iniciais para uma placa com transição

i


































































































