Exemplos de algumas conexdées mecanicas

1.Four-Bar Linkage (Ligagao de Quatro Barras):

Em FRC, a conexao de quatro barras € comumente utilizada, geralmente para controlar ou
mover um mecanismo especifico de um robd. Esta conexdo é composta por quatro barras:
duas fixas e duas moveis. Essas barras podem ter diferentes comprimentos e pontos de
conexao.

Por exemplo, ao projetar um mecanismo de elevagao, a conexao de quatro barras pode ser
utilizada. Uma barra € mantida em um ponto fixo enquanto as outras barras podem se
mover para levantar um objeto especifico.



2. Slider-Crank Linkage (Ligacao deslizante-manivela):

A ligacao deslizante-manivela € um mecanismo que converte 0 movimento rotativo em
movimento linear ou vice-versa. No FRC, esse tipo de ligacdo € comumente usado em
motores de pistao ou no projeto de bragos robéticos que movem um mecanismo para frente
e para tras.



Por exemplo, ao projetar um motor de pistdo, a manivela converte o movimento rotativo em
movimento de vai e vem do pistéo.
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3. Parallel Linkage (Conexao em paralelo):

Conexoes paralelas sdo mecanismos usados para manter o movimento em um plano fixo.
No FRC, esse tipo de conexado é comumente usado no design de bragos robdéticos ou
sistemas de elevagao. Isso permite que o robd permaneca em uma altura ou posi¢ao
especifica.

Por exemplo, ao projetar um mecanismo de elevador, as conexdes paralelas garantem que
a carga permanega em uma altura especifica.

A parallel linkage

4. Spherical Linkage (Conexao esférica):

Conexoes esféricas sdo mecanismos usados para proporcionar movimentos complexos e
flexiveis. No FRC, essas conexdes sao geralmente utilizadas no design de manipuladores
robéticos ou plataformas moéveis. Isso permite que o robdé se mova em torno de multiplos
eixos.

Por exemplo, no design de um bracgo robético, as conexdes esféricas proporcionam
movimento de rotacdo em torno de multiplos eixos.



5. Planar Linkage (Conexao plana):

As conexdes planares sdo mecanismos usados para restringir o movimento em um plano
especifico. No FRC, essas conexdes sdo comumente usadas no design de bragos roboéticos
ou articulagées. Isso permite que o robé se mova em um plano especifico.

Por exemplo, ao projetar um brago robético, as conexdes planares permitem que o brago
se mova ao longo de uma trajetéria especifica.
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