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Analise Cinematica e DinAmica de um Mecanismo de Quatro Barras com Controle Automatizado
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Este trabalho apresenta o desenvolvimento e a analise de um mecanismo de quatro barras do tipo manivela-balancim,
implementado como parte da disciplina de Cinematica e Dindmica. O projeto teve como objetivo principal avaliar o
comportamento cinematico e dindmico do sistema, a partir de dados experimentais coletados em bancada. A estrutura
do mecanismo foi modelada em CAD e fabricada por meio de impressido 3D, garantindo precisdo geométrica e leveza
estrutural. A movimentagdo do sistema foi realizada por um motor de acionamento 12V (motor usado em vidro
automotivo), comandado por um microcontrolador Arduino UNO. O circuito de controle incorporou componentes
como o transistor TIP120, diodo 1N4007, potencidmetro linear de 10kQ, sensor infravermelho para detecg¢do de
obstaculos, além de jumpers, protoboard e uma fonte de alimentagao estabilizada de 12V. Foram realizadas medigdes
das variaveis de interesse, como deslocamento angular, velocidade e aceleracdo das barras moveis, com base em
parametros fornecidos pelo sensor e ajustados via controle de tensdo pelo potencidmetro. A analise permitiu
identificar o desempenho dindmico do sistema, bem como suas limitagdes operacionais. A integragdo entre o sistema
mecénico e eletronico viabilizou um controle preciso do movimento, proporcionando maior seguranca e
confiabilidade na operagdo. Os resultados evidenciam a eficacia da abordagem adotada para fins didaticos e de
prototipagem funcional, promovendo a aplicagdo pratica de conceitos tedricos em Engenharia Mecénica e Engenharia
de Controle e Automagdo, com énfase em mecanismos articulados e automagdo embarcada. Dessa forma,

consolidando uma unido entre modelagem tedrica, instrumentagéo experimental e analise cinematica aplicada.
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