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Abstract. This short paper describes the design and development of a virtual
stand used by the UnC — Universidade do Contestado, during the
EXPOCENTRO fair, which takes place every year at the city of Curitibanos,
SC, Brazil. In order to achieve the desired results, software tools like
SolidWorks, Maya and the UDK engine were used. The virtual stand includes
the animation of a robotic manipulator. Interactive scenarios have also been
developed.

Introducao

Simulagdes e animagdes graficas sdo importantes técnicas utilizadas para a demonstragao
do funcionamento de sistemas, além disso, se um cendrio for criado e o usuario puder
interagir com ele, existe a possibilidade de utilizagdo como forma de treinamento. Esta
artigo apresenta o desenvolvimento de um estande virtual e, dentro dele, a animagdo de
um manipulador robodtico. Neste projeto foram utilizados em conjunto o software de
desenho SolidWorks, da empresa Dassault Systemes SolidWorks Corp., a ferramenta de
animag¢dao 3D Maya, desenvolvida pela empresa Autodesk, e o engine UDK (Unreal
Development Kit), desenvolvido pela empresa Epic Games. O software SolidWorks ¢
pago, existindo uma versao educacional para instituicdes de ensino. A ferramenta 3D
Maya também ¢é paga mas existe uma versao educacional livre totalmente funcional que
pode ser baixada apds realizar cadastro do site da empresa. O engine UDK ¢ gratuito
para uso ndo comercial [Unrealengine 2012].

Materiais e Métodos

Primeiramente o manipulador foi projetado no software SolidWorks (Figura 1). Cerca de
20 pegas separadas foram projetadas e desenhadas em SolidWorks. Apds esta fase, as
pecas foram unidas em uma montagem (assembly) do SolidWorks, na qual foram
inseridas as restri¢des (constraints) de movimentacdo. Essas restrigdes fazem com que o
objeto virtual se comporte como o equipamento real, incluindo ai limitagdes nos graus de
liberdade de movimentacdo e orientagdo, tipo de material e peso. As restricdes fazem,
por exemplo, com que uma pega possa girar somente ao redor de um eixo, € nao no
sentido latitudinal ou longitudinal, ou que uma peca pare de se deslocar ao encostar-se a
outra peca.
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Figura 1. Projeto em SolidWorks

Apos a modelagem no SolidWorks, o projeto foi importado no Maya (Figura 2),
que auxilia o desenhista a criar modelos 3D realistas e as animagdes dos mesmos,
levando em conta fatores como peso, distor¢do devida a movimento, cinematica inversa
(para articulagdes). O software Maya torna mais rdpido o desenvolvimento de
animagdes, gerando cenas intermediarias entre uma cena inicial € outra final.
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Figura 2. Modelagem em Maya

Finalmente, esse modelo foi empregado no engine UDK (Figura 3) para
possibilitar a navegagdo pelo cendrio, como se o usudrio estivesse em um ambiente de
jogo em primeira pessoa.

Figura 3. Cenario com animacao do rob6 feito no engine UDK
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Para a confec¢do do ambiente virtual foram utilizados padrdes e cores do cendrio
real, neste caso, as instalacdes da Expocentro, em Curitibanos. A movimentagdo dentro
do cenario € possivel através do mouse ou do teclado, sendo que a animagao ¢ executada
em tempo real de forma bem suave. Em outra simulagdo (Figura 4) pode-se observar
algumas das funcionalidades que servem de base para a simulagdo de um brago mecanico
pneumatico. Estdo presentes a ativagdo do compressor de ar, ¢ os comandos para a
elevacdo e abertura da garra. O sistema apresenta recursos basicos de interagdo, fazendo
com que o braco mecanico mude de configuragdo ao serem pressionadas as chaves do
painel de controle.

Figura 4. Modelagem de um braco mecanico pneumatico

Resultados e Discussoes

Para expandir as possibilidades de simulagdo sdo necessarios recursos externos ao
engine, como, por exemplo, a tecnologia chamada Scaleform™, a qual, através de
codigo em Flash, possibilita a interagao do usuario com menus e telas, dentro do proprio
simulador, oferecendo uma recriacao realista das situagdes encontradas em um ambiente
real de trabalho [Scaleform 2012]. O engine oferece suporte para plataformas moveis, ou
seja, celulares e fablets Android e 1Phone OS. Outro aspecto interessante do uso do
simulador baseado no UDK ¢ a possibilidade de conexdo de diversas maquinas no
mesmo ambiente virtual, possibilitando uma simulacdo completa de um setor industrial.
Por exemplo: alguns funciondrios poderiam estar trabalhando em sistemas supervisorios,
enquanto outros estariam operando maquinas e resolvendo problemas na industria
virtual.

Consideragoes Finais

Embora a curva de aprendizado dos softwares envolvidos ndo seja suave, os resultados
foram impressionantes e trabalhos futuros ja estdo sendo planejados. Um video da
animacao esta disponivel no enderego http://youtu.be/OHkOCG2W7rE.
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