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DINAMICA DE UM MANIPULADOR ROBOTICO TRIDIMENSIONAL

Mauricio Borges Longhi (BIC-UCS), Rejane Pergher, Nicolas Moro Miuiller,
Valdecir Bottega (orientador) - mblonghi@ucs.br

Um robd € um conjunto de dispositivos eletromecéanicos capaz de realizar tarefas de
maneira auténoma, pré-programada ou através de controle humano. E formado por
bracos ligados por juntas rotacionais ou translacionais, que determinam o seu grau de
liberdade. No elemento terminal ha um atuador responsavel pela realizagdo de uma
determinada tarefa. A modelagem matematica do sistema é de grande importancia
para a simulagdo do movimento, para a analise de estruturas de manipulacio e para a
elaboragao de algoritmos de controle. O objetivo deste trabalho é obter, a partir das
equagodes da cinematica de um manipulador robético, o modelo dindmico de um robé
em trés dimensdes. Sera utilizado um método de derivagdo das equagdes do
movimento, baseado na formulagdo de Lagrange. O modelo dindmico de um robd
descreve as relagdes existentes entre o torque aplicado as juntas e o0 movimento da
estrutura. Na formulacdo de Lagrange, a derivagdo das equagbdes do movimento é
independente do sistema de coordenadas de referéncia. E escolhido um conjunto de
variaveis denominadas coordenadas generalizadas, que descrevem a posigcdo dos
elementos mecéanicos que constituem uma estrutura com n graus de liberdade. Para
um robd, coordenadas generalizadas representam o angulo entre suas juntas.
Definimos como Lagrangeano do sistema mecéanico a funcdo dada pela diferenca
entre a energia cinética e a energia potencial total do sistema, ambas dependentes
das coordenadas generalizadas. A energia cinética total é dada pela soma das
contribui¢cdes relativas ao movimento de cada brago e ao movimento dos atuadores
nas juntas, e, a energia potencial total € dada pela soma das contribui¢des relativas a
cada braco e das contribuicdes relativas aos rotores dos motores das juntas. Um
sistema algébrico computacional foi utilizado para desenvolver uma interface de
simulacdo. O meio encontrado para fazé-lo foi implementar uma fungdo que tivesse
como parametros de entrada os angulos a serem aplicados nas juntas do robd ou a
posicao do elemento terminal, em que as configuragdes originais da estrutura do robd
fossem inicializadas e visualizadas na tela. A seguir, um algoritmo iterativo controlado
pela variagdo crescente ou decrescente dos angulos, com sub-rotinas de translagéo e
rotacao, foi adicionado ao escopo da fungao para atualizar a tela a cada iteragao e dar
a impressao de movimento.
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