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Ao longo dos anos pesquisadores vém desenvolvendo técnicas computacionais para
transformar dados em imagens. Muitos destes trabalhos sdo melhor visualizados quando
apresentados através de animacdes. Afinal, se é verdadeira a classica afirmacdo que diz “uma
imagem equivale a mil palavras”, entdo é razoavel supor que uma imagem em movimento seja
capaz de revelar informacdes de maneira ainda mais eficiente. Este fato parece ser confirmado
pela utilizacdo de diversas técnicas de animacdo em varias atividades e aplicacdes, desde a
indUstria de entretenimento a visualizacdo de dados cientificos. Muitos produtos gerados nessas
areas utilizam técnicas de animacdo por computador, devido em grande parte aos enormes
avancos nas tecnologias de hardware e software.

Uma das aplicagdes mais freqlientes da animacao por computador é na visualizagao de
fendmenos cientificos simulados. Os resultados dessas simulacdes, em geral, sdo enormes
guantidades de dados que sdo posteriormente ou em tempo real convertidos em imagens que
constituirdo a animacdo. Um exemplo de utilizacdo € a visualizacdo de resultados em sistemas
mecanicos multicorpos, que se caracteriza por ser um sistema mecénico que pode ser modelado
como um conjunto de corpos rigidos conectados por articulagdes, 0s quais podem apresentar um
alto grau de movimentacéo relativa entre si. O sistema esta sujeito a acdo de forcas, obedecendo
a um conjunto de restricdes, e tem seu comportamento governado por equacgdes dindmicas de
movimento.

Neste presente trabalho, apds o levantamento bibliografico sobre a cinematica e
dindmica de mecanismos de quatro barras, foi desenvolvido um programa computacional em
MATLAB (MATrix Laboratory) (Fig. 2). A entrada de dados contém as dimensdes AO,, AB e
BO,, a velocidade 6, a aceleragdo 60, a inércia, a massa e o centro de massa das barras 1, 2 e 3;
de acordo com a Fig. 1. Em seguida, varia-se 0 angulo 6 de 0° até 360° calculando as
coordenadas, velocidades, aceleracGes e forgas nos pontos A, B, O, e O,, e armazenando estes
resultados para cada angulo 6. Finalmente 0 movimento do mecanismo de quatro barras esta
pronto para ser visualizado com vérias opcles: s6 movimento, movimento mais magnitude e
direcdo das velocidades, movimento mais magnitude e direcdo das aceleracdes e movimento
mais magnitude e direcdo das forcas.

Figura 1- Mecanismo de
Quatro Barras




ENTRADA DE DADOS
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CALCULAR POSIGOES

A 4
CALCULAR VELOCIDADES

“LOOP”

h 4
CALCULAR ACELERAGOES

\ 4
CALCULAR FORCAS

A 4
ARMAZENAR DADOS

VISUALIZACAO DO
MOVIMENTO COM OPCOES:
1. s6 movimento;
2. movimento + forgas;
3. movimento + velocidades;
4. movimento + aceleragtes

Fioura 2- Seatiéncia do Modelo Computacional

A utilizacdo deste programa é de forma ilustrativa e clara, podendo ser observado um
mecanismo de rotacdo em diferentes aspectos.
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