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‘ PARA MICROCOMPUTADORES., *J, L, Kegler, C., A, Vieli-
ra, J. G, da Silva, N. Back. (Laboratdrio de Proje-
to, Dep. Eng. Mecdnica, UFSC).

Fnocorntra-es e Yatae da desenysiviasnta, 5o t2boratério  de
Projete 0 Depevfawsnto 22 Cngenharla  #Mecznica da  UFSGC,
Umia  Versao para microcompuiadoras de L4 i "Simulador
Dinagwiice de Rubds Manipauladores” . 0 simwulador foi desen—
volvide vriginatmente em uma estacdo grafica em linguagem
"C" sub ambiente UNIX, para reallzar & andlise cinemé~
tica e dinadmica de manipuladores robdticoes rigidos, como
tema o2 uma2 giosartacdn de mestrado. 0O sistema possibilita
A apé’ =2 d8% cuniigurssdes mais comuns de manipuladores,
CoNE Lol n 08 Zoopamentos sntre as ligagdes e permite a
proseromacido de trajetoria para diferentes perfis de velo-
cicads . Tomo rosul tedos obtém-se as curvas gue descrevem o
Comnarignenits das grandezas de posi¢cao, velocidade, acele-—
Pt o Turgue do cada junta ao lohgo do tempo e 0 calculo
e anesygl Gohzumiias durante & trajetdoria. A nova versio
também estd sanuc g€izporada em |inguagem "G" em ambilente
DOGS e vérias aiterasfes estdo sendo feitas para melhorar 8
intervace com o usudrio. GCom este trabalho objetiva—se
facilitar 0o acesso a uma ferramenta computaclional que
propoarciona importantes informacdes para o0 projeto de
manipuladores. (GNPq)
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