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MATERIAIS E METODOS

Para realizacao de cada etapa do projeto utilizou-se os seguintes materiais:

» MatlLab-Simulink V7.01 — Software de calculo numeérico (MatLab) e para
programacao atraves da diagramacao grafica por blocos (Simulink) — Simulacbes e
geracao de graficos de resposta

» Solid Edge® V17 — Software de desenho computacional 2D/3D — Analise das

hipoteses levantadas
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Graficos do posicionamento das rodas da ETC, do implmento (em posicoes diferentes) e
do angulo de estercamento das rodas

CONCLUSAO

ApoOs simulacoes, analises e correcoes foi possivel concluir que trabalhando apenas
com uma das hipoteses levantadas sera impossivel nao extrapolar os limites
maximos impostos para a trajetdria que foi trabalhada — senoidal, com raio interno
de 30m. Como solucao € indicado um sistema de controle, permitindo que as rodas
da ETC nao se desviem da area destinada a cada uma delas, sem ignorar que o

Implemento deve permanecer perpendicular a linha de plantio.
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