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RESUMO

A presente pesquisa apresentara uma aplicacdo da teoria B-Spline para a
modelagem matemadtica de propuisores navais, tipo hélice, através da elaboragéo de um aplicativo ARX
(AutoCAD Runtime Extension) em MS-Visual C++ 5.0. E feita a modelagem CAD de um hélice da série
Kaplan, e, a partir dela, poderéo ser produzidos os moldes em celulose prensada que serdo utilizados
para a fabricacdo de um modelo em fibra de vidro.

ABSTRACT

This paper present an application of B-Spline theory for ship propulsion
modeling, propeller type with blads. For this an application of ARX (AutoCAD Runtime Extension) in MS-
Visual C++ 5.0 was developed. It take a CAD modeling for Kaplan serie propeller, and from this they can
produced pressed celulose molding for fiberglass model’s fabrication.

1. Introdugao

O presente trabalho apresenta uma
proposta de modelagem matematica para
interpolar a superficie da pa de um hélice da
série Kaplan utilizando o método B-spline
denominado “skinning” sugerido por PIEGL;
TYLER (1997) e por NOWACKI et al. (1995). As
B-splines empregadas s&o do tipo ndo-uniformes
e, por isso, a geragao da superficie dependera
da uniformizacao dos vetores nds das curvas
iniciais. Assim, é proposto um método de
uniformizacdo dos vetores nds que permite
grande economia de espago de memoria e
conseglente aumento de desempenho.
Finalmente, é apresentado uma implementagao
computacional do método utilizando o compilador
MS-Visual C++ 5.0 para a criagdo de uma DLL

(“dynamic link library”) seguindo o padréo exigido
pelas bibliotecas ARX (“Autocad Runtime
Extensions”) do programa grafico AutoCAD R14.
Apds a modelagem gréfica tri-dimensional, séo
produzidas sec¢des planas que permitirao a
construgdo de um molde tri-dimensional tipo
fémea que sera usado na confecgao das pas
em resina termofixa.

2- Modelagem Matematica

A modelagem matematica é feita
inicialmente definindo-se trés sistemas de
referéncia, conforme proposto por KLEIN (1975),
mostrados nas figuras 2.1,2.2 e 2.3.

e

Fig. 2.1 - Sistema de referéncia cartesiano global
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Fig. 2.2 - Sistema de referéncia de coordenadas cilindricas
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Figura 2.3 - Sistema de referéncia cartesiano local

A partir das figuras pode-se verificar que
as coordenadas dos trés sistemas de referéncia
estao relacionadas enire si através das
expressoes:

As equacOes das coordenadas
espaciais de um ponto no perfil (X, Y, Z)
podem, enido, ser deduzidas a partir das
coordenadas nos outros sistemas de referéncia,
conforme mostrado nas expressdes 2-1 a 2-7.

A abcissa pode ser obtida diretamente
da expressdo 2-1:

X, =X, +x"sing +y" cosg (2-1)
onde:

X, : posicao do centro da corda
¢: angulo de passo

A posicéo do centro da corda pode ser
calculada a partir do caimento lateral (“skew”)

0, do caimento longitudinal (“rake”) p e do &ngulo
de passo 0:

X, =—(osing + p) (2-2)

Na férmula acima convenciona-se que o
caimento lateral é positivo no sentido anti-horario,
e que o caimento longitudinal & positivo a ré.

O angulo de passo () pode ser obtido
a partir do passo (P) e do raio (Rp):
P

(2-3)
27z.R ”

tan g =

Y, =-R,sind, (2-4)
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