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Introducao
A

* Em anos recentes, a fascinante abordagem robética de comportamentos e movimentos biolégicos tém sido cada vez
mais explorada. Como um exemplo, observa-se o crescente desenvolvimento de animais biénicos pela empresa FESTO

* Neste campo de estudo, destaca-se o foco dado a peixes e demais animais aquaticos, justificada pela motivacao em se
obter Veiculos Nao-Tripulados Subaquaticos (AUVs) com maior eficiéncia e manobrabilidade (YU; WANG, 2005)

* Dentre as vertentes mais citadas no estudo dos peixes, encontra-se a capacidade de autopropulsao

* Diversos pesquisadores se debrucaram sobre analises a respeito da modelagem e controle dos peixes robdticos

Prototipo de Peixe Robdtico
com Autopropulsao

Fonte: Malec, Morawski e Zajgc (2010) 4
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Objetivos e Justificativa
..

Objetivos

Dado o cendrio apresentado, o presente trabalho tem por intencao: desenvolver a modelagem dinamica de um peixe
robotico com capacidade de autopropulsao, dada uma entrada conhecida de um atuador. Como objetivos secundarios,
espera-se verificar a estabilidade do sistema e analisar as respostas individuais de cada saida frente a diferentes entradas,
por meio de funcdes de transferéncia e simulacdo computacional, além de colaborar para o avanco dos estudos ja

existentes.

Justificativa

O estudo da modelagem de um peixe robdtico, além de se enquadrar como um projeto completo quanto ao estudo de
modelagem, promove um avan¢o no estudo do desenvolvimento e otimizacao de tecnologia subaquatica, sendo, pois, de
grande interesse e importancia para o Engenheiro Mecanico.







Modelo Fisico

Modelo Fisico )

> Bibliografia Basica
> Hipoteses Simplificadoras .

> Modelo Proposto

Frente a inUmeros estudos buscou-se identificar propostas que se
aproximassem dos objetivos deste trabalho. Assim, despertou grande
interesse 0 modelo fisico e a abordagem sugerida por Nakashima,
Ohgishi e Ono (2003)

O seu trabalho remete ao estudo do peixe carangiforme.

Nakashima, Ohgishi e Ono (2003) propdem o estudo de um modelo
de trés barras rigidas com um Unico atuador, localizado entre a
primeira e a segunda barra.

Modelo Fisico Referéncia
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(b) Modelo Fisico completo

Fonte: Autoral




Modelo Fisico

Modelo Fisico

> Bibliografia Basica
> Hipoteses Simplificadoras

> Modelo Proposto

Sistema composto por barras rigidas unidimensionais, de massa
concentrada no centro de massa

Primeira barra sem movimento angular (oscilagdo em = 1/3 do corpo)

Forcas hidrodinamicas de propulsao e lateral aplicadas apenas na
nadadeira caudal

Forca de arrasto (F d) resistiva aplicada no centro de massa do sistema
Forca de arrasto constante, dada variacao muito baixa da velocidade
transversal

Movimento no eixo z serda desprezado (desprezados efeitos de
gravidade e flutuacao)

OscilacOes pequenas em torno do ponto de operacao

Atuador com massa desprezivel.
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Modelo Fisico

Modelo Fisico

Dadas as hipoteses simplificadoras, obtém-se por fim um modelo

> Bibliografia Basica fisico, muito similar ao adotado na referéncia, porém com adi¢do da
3 Hiog o analise do movimento transversal e aplicagdo de for¢ca de arrasto
Hipoteses Simplificadoras resistiva

> Modelo Proposto
Modelo Fisico Proposto

Fonte: Autoral 10



