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ASIMOV - AMBIENTE EDUCACIONAL PARA O PROJETO E SIMULAGCAO DE MANIPULADORES
MECANICOS. Mauricio Fiorese e Anderson Maciel, Robson R. Lemos e Ricardo Dorneles (Informatica, UCS)
Um dos objetivos do projeto ASIMOV ¢ o desenvolvimento de recursos computacionais integrados capazes de

auxiliar no projeto e simulacdo de manipuladores mecéanicos. Dentro desse contexto, situa-se um projeto objetivando o
desenvolvimento de técnicas de modelagem geométrica para permitir a construcéo e representacdo geométrica dos diversos
objetos que compde o manipulador mecanico, bem como, permitir a especificagdo de suas interconexdes e de seus atributos
fisicos. Para tal procurou-se definir os objetos necessarios para constru¢do de manipuladores mecanicos através da utilizacéo de
softwares de CAD existentes no mercado. Posteriormente, esses objetos sdo importados para 0 mddulo de CAD através da leitura
de arquivos de formato padrdo DXF. A partir disso, se desenvolvera técnicas de modelagem geométrica para sistemas mecanicos e
as interfaces gréaficas necessarias para construir, modificar e projetar manipuladores mecanicos. Ap6s o término do estudo dirigido
sobre o padrdo DXF e sobre a linguagem de programacdo C++ implementou-se um protétipo de visualizagdo 3D o qual servira
como base para modelagem geométrica dos manipuladores por composi¢do de objetos primitivos. O protétipo 1€ arquivos DXF
com descricdes de objetos primitivos e visualiza-os no dispositivo de saida através da técnica de visualizagdo conhecida como
camera sintética. (CNPq)
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