
Apêndi
e AResultados da Simulação Numéri
a

Figura A.1: Resultado dos deslo
amentos do 
hassi sujeito a uma tra
ção de 300N segundo oeixo longitudinal.
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Figura A.2: Resultado dos deslo
amentos do 
hassi sujeito a um 
arregamento de 600N se-gundo o eixo verti
al.

Figura A.3: Resultado dos 
oe�
ientes de segurança do a
oplamento 
om uma tra
ção no 
abode 300N. 56



Figura A.4: Resultado dos deslo
amentos de um pré-desenho da roda sujeita a um 
arrega-mento axial de 50N.

Figura A.5: Resultado dos deslo
amentos de um pré-desenho da roda sujeita a um 
arrega-mento axial de 50N. 57
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Apêndi
e CFabri
o de Componentes

Figura C.1: Simulação do per
urso de maquinagem de uma parte da estrutura do módulobase: tempo previsto de maquinagem 35min.
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(a) (b)Figura C.2: Maquinagem de uma parte da estrutura do módulo base: Preparação do blo
opara a maquinagem (a), Maquinagem: tempo de maquinagem 40min (b).

(a) (b)Figura C.3: Tratamento térmi
o das estruturas maquinadas: tratamento térmi
o 
om apli-
ação de 
arga (a), 
omparação entre as peças antes e depois do tratamento térmi
o (b).
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0(a) (b)Figura C.4: Maquinagem manual das peças do a
oplamento: desenhos de fabri
o (a),maquinagem em torno manual (b).

(a) (b)Figura C.5: Fabri
o das rodas: rodas deformáveis: molde 
om sili
one após submetido aová
uo, jantes de sili
one, aro e montagem (a), rodas rígidas: rodas rígidas, anel de �xação derolamento e montagem (b).
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(a) (b)Figura C.6: Soldagem das 
omponentes ele
tróni
as: soldagem 
om pasta de solda e ar quente(a), soldagem 
om ferro de soldar (b).
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Apêndi
e DMontagem

Figura D.1: Disposição das diversas 
omponentes do a
oplamento.
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Figura D.2: Módulo de base.

Figura D.3: Módulo Master.
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Figura D.4: Módulo Slave e a
oplamento.

Figura D.5: Conjunto de quatro módulos base e quatro módulo de função.
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Figura D.6: Se
ção de 
omuni
ações ligada ao 
omputador do operador.

70



Apêndi
e ESituações Testadas

Figura E.1: Teste de deformação das rodas.
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(a) (b)Figura E.2: Teste de elevação de unidades: elevação da estrutura de uma unidade (a), 
argade elevação (b).

(a) (b)Figura E.3: Testes de lo
omoção: determinação do ângulo lateral máximo (a), 
ontrolo delo
omoção (b).
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