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O simulador de
guindaste porta container
foi idealizado para auxiliar
no treinamento de
operadores durante o
periodo de aquisicao de
experiéncia bem como na
avaliacao de controle e
eficiéncia do guindaste

gquando em operacao.
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Conjunto de guindastes porta container
em operacao na area portuaria.




Introducao

A principal vantagem do
simulador esta na reducéao de
despesas e tempo no
treinamento e também na
antecipacado de problemas de
eficiéncia do projeto do
mesmo, em relagcdo ao tempo
O0timo de movimentacdo da
carga com seguranca e

minimo consumo de energia.

Vista geral de um modelo grafico em trés
dimensdes de um porta container e
centro de referéncia x;y;z adotado.




Modelagem fisica e matematica do guindaste.
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Porta container sobre rodas e seus
principais componentes

A modelagem matematica
inclui o efeito de todas as
aceleracoes dos motores nas
direcbes x; y e z; que
correspondem as translacdes
da ponte, do carro guincho e
do spreader, com ou sem
container. O modelo do
movimento pendular do
spreader € feito em tempo real
incluindo os efeitos de

amortecimento.




Modelagem fisica e matematica do guindaste.

Modelo grafico 3D de guindaste porta container
construido com Unity e usado inicialmente no
simulador.

O modelo matemaético é
processado pelo software
Matlab_Simulink / 2012 que
fornece todos os dados de
posicao velocidade e
aceleracao de todo o
guindaste para o software
de visualizagdo grafica
Unity 3D 4.3.

O Unity 3D processa
aquelas informacdes e
apresenta em 3 telas
graficas a movimentacao
do guindaste em tempo

real .




Modelagem fisica e matematica do guindaste.
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Tela principal do modelo matematico usado no Matlab_Simulink mostrando
os varios moédulos de calculos dinamicos.




Apresentacéao grafica do simulador.

Visao lateral direita da cabine do operador do porta container.




Apresentacao grafica do simulador.

SIMULAGCAO: Rodando

X: 0000.00

Y: -0002.62

Z: 0000.00
Carro X: 0000.00
Carro Y: 0002.62
Carro Z: 0000.00
Som: 0.0

Viséao lateral esquerda da cabine do operador do porta container.
Na tela acima a esquerda, sdo mostradas as posi¢cfes atuais do spreader e do
carro guincho em relagao ao solo.



Viséo externa do porta container mostrando a perspectiva do porto com
embarcacéo a ser descarregada.




Apresentacao grafica do simulador.

Spreader

"

Container

Visao do spreader na cabine, na altura de 10;6 m em relagdo ao carro guincho
descendo para se conectar com o container.




