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Introducéao

Este trabalho visa apresentar uma
abordagem apropriada a otimizacdo de um sistema

came seguidor através do estudo da cinematica e
dindmica, utilizando o caso de um mecanismo de
simulagéo da presséo aortica humana, desenvolvido
pelo grupo de Bioengenharia do Departamento de
Engenharia Mecénica da Universidade Estadual
Julio de Mesquita Filho, campus de llha Solteira.

Objetivos \

Aperfeicoar um mecanismo came seguidor

através de analises cinematicas e dindmicas, a fim

de que este fornegca uma entrada consistente,

repetitiva e pseudo-humana a um equipamento
educacional que simula a pressao adrtica humana.

Material e Métodos \

O software de computador DYNACAM ser&
usado por todo este projeto como ferramenta
auxiliar visual para apresentar e ilustrar conceitos e
solugBes escolhidos para este trabalho. Através
deste foram testados trés funcBes apropriadas ao
came seguidor em estudo: Fun¢do Deslocamento
Cicloidal,

Polinomial 4-5-6-7, a qual possui expoentes para o

Funcdo Harmobnica Dupla e Funcgéo

angulo da came na dada sequéncia.

Resultados e Discusséao

Com a disponibilidade de um assistente,

como o programa DYNACAM, a polinomial 4-5-6-7
foi a solugdo mais adequada ao problema, pois
ameniza efeitos vibratorios da velocidade. A Figura 1
mostra que esta néo

polinominal possui

descontinuidades e obtém velocidades e
aceleracbes menores que as outras solucdes

testadas.
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FIGURA 1 — Diagrama do movimento total do seguidor
para uma funcao polinomial ajustada.
O valor do angulo de pressdo encontrado € de
19,19 deg. O valor do raio de curvatura minimo

Pmin €ncontrado é 66,1 mm, representando quatro

vezes 0 valor do raio do seguidor de rolete.

Conclusoes

Através dos resultados apresentados, o
projetista conclui a escolha da polinomial 4-5-6-7
nao sé eliminou o problema de descontinuidades,
mas também tornou a curva velocidade mais suave
e os valores de maximo e minimo da aceleragdo em
niveis abaixo das outras solugdes. Esse ajuste no
projeto representara reducdes de 35% a 46% no
carregamento dindmico devido a mudanca correta

no projeto cinemaético.
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