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Resumo

A investigação na reconstituição de acidentes é frequentemente confrontada com 
atropelamentos de peões por veículos. Grande parte dos acidentes ocorrem por impacto 
frontal do veículo com o peão, [1], podendo em alguns casos ser considerado um impacto 
com projecção frontal. Neste trabalho será estabelecida uma relação entre a velocidade 
de pré-impacto e a distância de projecção, utilizando dois métodos de cálculo.
O método simplificado [1], considera o movimento do peão descrito por três fases 
distintas; impacto com transferência da quantidade de momento linear do veículo para 
o peão; queda por movimento plano geral de corpo rígido, descrito pelas equações 
de equilíbrio dinâmico; deslizamento com imobilização, descrito pelo princípio do 
trabalho e energia. Este modelo permite determinar a distância de projecção para cada 
uma das fases.
O método avançado de cálculo utiliza dois modelos de corpos rígidos para o peão 
[2]. O método A é constituído por um modelo de corpo rígido único e o método B é 
constituído por um modelo antropométrico de corpos rígidos articulados, ambos para 
descrever um movimento com impacto entre o veículo e o peão.
Neste trabalho será apresentado um estudo paramétrico para avaliação da influência dos 
principais parâmetros intervenientes neste tipo de acidentes (velocidade de pré-impacto 
do veículo, massa do peão e massa do veículo).
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