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CONCLUSOES

O modelo matematico mais simples baseado em molamatecedores foi
eficiente, especialmente na parte angular. Foiidereeda a mesma configuracéo
de molas e amortecedores quando o tensionamergoecee decresce, entao,
considerando outra configuracdo no decrescimentelhararia o modelo
matematico ou no pior dos casos seria igual. Unhonehodelo mateméatico da
mola também melhoraria a modelagem matematicaLcdalat.

O fato de ter pré-tensionado (numa dimensao) aocutmissimplifica
enormemente a analise dinamica. O pré-tensionadod@ss dimensdes néo
garante a validade dos modelos matematicos estsid@dte trabalho.

O método de Newmark-Beta, apesar de precisar Ewlde sistema de
equaclOes nao lineares, mostrou rapidez na horaattmla Newmark-Beta
combinado com Newton Raphson oferecem bom desermpemds, apresentam
problemas em pontos de singularidade. Analises idamica com numeros
quatérnios forneceriam a método de solucdo, poisumseros quatérnios nao
apresentam pontos de singularidade.

Um fato (obtido experimentalmente), que benefiaiarianalise dinamica, é
que as orientacdes das particbes do musculo sé&e gguais.

Programar um método de visdo estéreo possui uncdto computacional,
ndo obstante, ndo interfere fisicamente no atugdéo ha contacto). O
reconhecimento de arestas nas imagens utiliza vonparra o ajuste de cada
aresta, sem embargo, se utilizaria um erro glokagoritmo apresentaria maior
eficiéncia. A medicdo com uma camera € possives, greciso desenvolver
algoritmos para melhorar sua precisao.

A calibracdo nao linear do atuador segundo Kelvirgt/foi eficiente, além
disso, seus parametros servem como pontos inj#aes a calibracdo do atuador
baseado em outros modelos matematicos, por queysouiodelos precisam

métodos ndo lineares para calcular seus parametros.
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A variacdo da posicao e rotacdo do corpo de massae € exponencial, 0
qgue quer dizer que a velocidade é grande, come aegonclui que a poténcia do
atuador é grande também. Como o atuador precisaralétos eletrdnicos para
seu funcionamento, parte da poténcia é perdidogdeltn Joule.

Uma boa aplicacéo para este atuador seria implamemt sistema de viséo
parecida ao olho humano. O olho humano percebeimagem, usa 0os musculos
para centrar a imagem e faz uma melhor capturagriampdo mas o movimento
angular que o translacional. A rapidez do musculificéal e a capacidade de
mover objetos pesados fazem possivel o desenvoltdnmge sistemas de visado
artificial. Projetos como reconhecimento da irisreapntam problemas de
centrado da imagem, entdo, uma aplicacado de uemsstle visao artificial pode
centrar a imagem movendo rapidamente a cameraengist de vigilancia
reduziram custos.

Trabalhos futuros sé@o, além de desenvolver atuaddee configuracdes
apresentadas neste trabalho, desenhar métodos mdtrucdo para aqueles

atuadores.
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