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Um robd pode ser esquematizado, do ponto de vista mecanico, como uma cadeia
cinematica aberta, formada por corpos rigidos ou flexiveis (bragos), conexos em cascata
por meio de juntas rotacionais ou translacionais. Um extremo da cadeia € vinculado a uma
base e o outro extremo é o elemento terminal. O movimento da estrutura é realizado
mediante a composicdo dos movimentos elementares de cada brago, com respeito ao
precedente. Para manipular um objeto no espago € necessaria uma descricdo da posigao
e orientacdo do elemento terminal. Este trabalho tem como objetivo obter a derivacéao de
equacgdes cinematicas diretas, para um robd com juntas rotacionais em trés dimensdes.
Estas equacgdes descrevem a posi¢ao e a orientagao do elemento terminal em funcéo das
variaveis de junta, em relacdo a um sistema de coordenadas de referéncia. Estas
equacbes serdo obtidas através da convengdo de Denavit-Hartenberg. Uma vez
conhecidas as equacdes cinematicas diretas, obtém-se as relacdes entre a velocidade
das juntas e as velocidades linear e angular do elemento terminal, através do Jacobiano
geométrico. Tais relagbes sdo de grande importancia para a derivagéo das equagdes do
movimento do robd. Para representar a posicao e orientacdo de um brago flexivel
utilizam-se as transformagdes matriciais homogéneas que descrevem as translagdes e
rotacdes decorrentes da variagdo do angulo das juntas. As transformagdes matriciais,
descritas acima, podem ser usadas para obter as equacdes da cinematica de um
manipulador genérico com n bracos flexiveis em trés dimensdes. Para gerar resultados
analiticos na representacdo da cinematica sdo necessarios os valores da translacéo e
rotacdo resultantes de torques aplicados as juntas, nas equagdes matriciais. Para obter
estes valores, uma representacao para a translagao e rotacdo, como fungcado da posigao X,
ao longo do braco do manipulador se faz necessaria.
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