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T, ~T. nj= Nro de junta
np = Nro de pontos da amostra

Sim

TTp=maxtTT(i)1

Tcx=Tc(i)
Tmcx=Tmc(i)

Nx=Np(i)

Ác = Ãm h(Na) + Ár
-.-----
...

I TG =2 v'TTPJT11
.-



Separa parâmetros para Tensão Terminal
escolhida, Ra(t). La(t), lap(t), Sm(t), kt(t),

direto

Verificar condições
básicas do atuador

Verificar condições
básicas do atuado r Torque Ta < ljn < 2 J"a I

1

Temperatuta T m < Te
Taxa de potência Pm > Pc

massa Mm < Me I
Volume Vm < Vc

IComprimento Lm<Lc
Raio rm<rc

ITaxa de Aquecimento Am " Ac

Custo parci'f.b $m õ)$c

Velocidade a. m >a.c
Aceleração m > c

Torque Ta < TlfI < 2 Ia
Temperatuta T m < T e

Taxa de potência Pm > Pc
massa Mm < Me
Volume Vm < Vc

Comprimento Lm<Lc
Raio rm<rc

Taxa de Aquecimento'Am <'Ac
Custo Parcial $m < $c

Não

Incremetar
nivel

de tensão

.

Não
Redutor

Não

indireto



Não

Não

Não

indireto

Tef =1rrLTem dt

fef= Tef I Kt

ar= Ra Ra lef

1-Rq Ra IJICU ler

Rh = Ra(1 +\I/CUar)

Sim

Sim

Adaptação Estrutural

N=(Nmin+Nmax)/2

Anula (R,

Sim
Anula (Resp)
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93], e a PS é tradicional e portando se tinha mais domínio sobre ela. O tempo de realização deste

programa estava ficando escasso, os programas em PS já se encontravam em estado bastante desen-
volvido, e como a simulação do manipulador não era a questão mais importante, mas apenas um

acessório preocupado em simular o processo e ler e gerar com precisão os parâmetros requeridos pelo
processo de seleção de atuadores, optou-se por continuar este camin ho até o domínio completo da

simulação de alguns modelos de manipuladores utilizando-se PS, sem se importar com a utilização
de um novo tipo de programação. O resultado final foi o desenvolvimento do programa AAM-
MOVISA, que é o tema desta seção, utilizando-se o compilador C++ versão 1.1 da BORLANDtm,
sem a preocupação de utilizar os seus recursos de POO. A finalidade deste anexo, é descrevê-Io
tecnicamente por partes, mostrando o modo pelo qual tudo foi construído e o seu funcionamento.

A seleção de atuadores para manipuladores proposta no capítulo 3 deste trabalho, é
adaptativa, e requer o domínio do processo, dos parâmetros e variáveis de entrada, intermediárias
e de saída. O conhecimento das grandezas dinâmicas modeláveis, deve ter o máximo de precisão
possível. A simulação do modelo cinemático e dinâmico deve ser feita de tal forma a dar uma
idéia mais próxima da realidade possível. A simulação cinemática de manipuladores, a entrada de
parâmetros gerais da carga e da tarefa, e a definição das configurações de atuadores, são realizadas

pelo algoritmo AAMMOVISA, veja seu fluxograma apresentado em duas partes nas figuras A.4
A.5, que será o programa mais importante a ser discutido neste anexo, porque representa a base
desta tese e o apoio para os programas de modelagem e seleção.

O AAMMOVISA é um programa básico que visa dar suporte, apresentar os problemas
hipotéticos, simulando os possíveis tipos de manipuladores, realizando a entrada de dados do pro-

cesso, padronizando os bancos de dados conforme suas aplicações, facilitando e sugerindo de forma

visual a entrada de parâmetros da carga, da tarefa e das configurações de acionamento.

Uma das Características particulares do AAMMOVISA, é que sua elaboração preocupa-
se em representar apenas robôs planares de até três graus de liberdade, que como aqueles ilustrados
pela figura A.6, por sua simplicidade seus modelos, podem ser facilmente determinados e reconheci-
dos, permitindo uma concentração dos esforços deste trabalho em outros tipos de estudos que tem

maior originalidade, uma vez que a modelagem e simulação de atuadores é um estudo já dominado
pela engenharia moderna.

A.2.1 Definição do Modelo Cinemático

A.2.1.1 Cinemática Direta

O processo de determinação da cinemática direta, que determina a configuração da
estrutura a partir do conhecimento dos ângulos de juntas, é extremamente simples e pode ser efeti-
vada empregando Geometria. Esta técnica foi empregada aqui para proporcionar simultaneamente
a apresentação visual do modelo planar desejado. Para qualquer que seja o robô planar optado,
há uma função genérica chA.mada bmço que pega as coordenadas iniciais, o ângulo do braço, o






















































































