1 6 9 ANALISE POSICIONAL, CINEMATICA E DINAMICA DO MECA-
NISMO DE OUAS BARRAS ARTICULADAS, ELABORACAO DE UM
SISTEMA DE CONTROLEJ SIMULACAO EM COMPUTADOR
L. A. Mendes=_J. Gerbase F" (Grupo de Projetos em
Automacao- OEMEC- UFRGS).

Analise Posicional - Problemas Direto e Inverso - posicao
da extremidade do mecanismo versus angulo de configuracéao
das barras (Geometria Analitica. Algebra Linearld Anélise
Cinematica - Problemas Direto e Inverso - expressdes ana-
llticas das componentes do vetor velocidade da extremida-
de versus velocidades angulares nas articulacbes por deri
vacdo dos resultados anteriores, expressfes analiticas das
componentes do vetor aceleracdo da extremidade versus ace-
leracdes angulares nas articulagdes. por nova derivacao
dos resultados anteriores, Analise Dindmica - obtencdo das
expressbes das reacdes vinculares nas articulacbes (tor-
ques/momentos) através do método dae Equacbes de Lagrange.
baseado em consideracfes sobre energia cinética em funcado
de coordenadas generalizadas sdo as forcas generalizadas
(no caso, torques), adicdo 1Is expressbes da est tica, ob-
tidas por meios cléssicos, por seree de menor complexidade
- s/ as componentes de forcas oriundas do movimento (cen-
tr!fuga,coriolis), Criacdo de um.Sistema de Controle para
este mecanismo movido por dois motores de-passo acionados
por trens de pulsos elétricos;vigilancia dos torques, Ge-
racao,em computador. dos graficos tebricos do comportamen-
to no tempo (torques, fregeeveloc., etc.} do mecanismo.
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