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Estudos recentes têm mostrado um aumento cada vez maior no número de horas em que o usuário de veículo automotor tem estado
numa mesma posição frente ao volante. Esta postura inadequada durante esse longo período, tem prejudicado estes motoristas,
resultando em um crescente número de lesões, e, por conseqüência, afastamentos por motivos médicos, ocasionando perdas para
inúmeras empresas e para o usuário particular. Este projeto consiste em uma análise ergonômica de projetos de ônibus, caminhões,
automóveis de passeio e utilitários. Para isso, será realizado um
levantamento antropométrico para homens e mulheres de 5, 50 e 95
percentis, com objetivo de se obter uma média ou uma taxa de variação de
cada "bodyspace" (medidas) para os três percentis. Também será realizado
a coleta dos dados das interface entre o usuário e o veículo, tais como:
assento, espelhos, painel, comando, volante, pedais e câmbios. A partir
desses dados, pretende-se efetuar uma análise detalhada dos dados
coletados e dos eventuais problemas existentes e com isso, contribuir para
uma melhoria nos projetos ergonômicos dos veículos, e como
conseqüência, uma evolução no aspecto postural da população brasileira.
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O ROBOTURB é um robô que está sendo desenvolvido para realizar reparos de pás de rotores de turbinas hidráulicas de grande porte, danificadas
principalmente pela cavitação. O desenvolvimento do software do ROBOTURB passou por várias etapas dentre as quais encontram-se o
desenvolvimento cinemático, ou de posicionamento, e a interpolação de trajetórias. Essas duas tarefas são responsáveis pelo cálculo dos dados
necessários para a execução de movimentos do robô. Este resumo trata de um simulador de movimentação do ROBOTURB e baseia-se numa interface,
como mostrado na figura, para visualização dos movimentos do robô ao longo de uma trajetória qualquer. Essa simulação permite validar a interpolação
de trajetórias, avaliar a resposta do robô em situações adversas, medir o tempo necessário para se calcular a cinemática inversa e verificar erros de
arredondamento. A utilidade de um simulador relaciona-se com o fato de que, com ele, torna-se possível realizar testes durante o desenvolvimento do
programa de cinemática sem a presença de hardware operando. O simulador foi desenvolvido em menos de 100 horas. Entre os fatores que auxiliaram
o desenvolvimento rápido encontram-se as facilidades disponíveis no LabVIEW. A principal delas é a funcionalidade gráfica 3DParametricGraph, que

permitiu gerar o modelo tridimensional simplificado do robô dentro da mesma plataforma em que são realizados
os cálculos, garantindo uma integração. Foram implementadas bibliotecas baseadas em quaternions duais, que são
números duais hipercomplexos compostos por uma parte real e três imaginárias, para realizar os cálculos
cinemáticos. Para a representação gráfica do robô, foram calculados as coordenadas espaciais de cada junta. Cada
uma delas é determinada por uma posição (X, Y, Z) e orientação (Fi, Teta, Psi), em relação à junta anterior. Essas
coordenadas são convertidas para quaternions duais, que representam os incrementos de translação e rotação de
uma junta em relação à anterior. Aplicando-se ordenadamente um produto especial definido para quaternions
duais, calcula-se um quaternion dual da última junta que, depois de transformado novamente em coordenadas
cartesianas com seis graus de liberdade, representa de forma direta a posição da última junta em relação a origem.
A vantagem da utilização dos quaternions duais está na eficiência computacional, visto que são vetores de oito
elementos que substituem as convencionais matrizes de transformação homogênea de ordem quatro. 
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