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Resumo: O rob6 industrial de 4 graus de liberdade se destaca por sua versatilidade
e flexibilidade. Ele é projetado para executar uma ampla gama de tarefas na industria,
como movimentar materiais, pecas e ferramentas com precisao e eficiéncia. O objetivo
principal € analisar tanto o modelo cinemético quanto o dindmico desse manipulador
robético e simular seu desempenho em diversas condi¢cdes com o software Scilab.

Para modelar um braco robético, seguimos uma abordagem sistematica. Primeiro
definimos os componentes do braco, incluindo os elos (segmentos rigidos) e as juntas
(pontos de conexdao entre os elos), identificando o nimero e o tipo de juntas presentes.
Em seguida, estabelece-se um sistema de coordenadas para cada elo e junta,
permitindo descrever sua posicao e orientacdo em relacdo a um sistema de referéncia
global. Isso € fundamental para a analise cinematica e dindmica do braco robotico.

A convencédo de Denavit-Hartenberg (DH) € aplicada para descrever a geometria e
cinematica do braco, atribuindo parametros DH a cada junta para definir as
transformacdes entre sistemas de coordenadas adjacentes. Com base nos
parametros DH e transformacfes homogéneas, sdo derivadas as equacles de
cinematica direta, possibilitando o calculo da posicdo e orientacéo final do efetuador
em relacdo ao sistema global, dados as configura¢des das juntas. Se necessario, séo
desenvolvidas equacdes de cinematica inversa para determinar as configuracfes das
juntas necessarias para posicionar o efetuador em uma posicdo e orientagdo
especificas no espaco de trabalho. Além disso, é crucial realizar a modelagem de
inércia do brago robatico, determinando as massas, momentos de inércia e produtos
de inércia de cada elo. Isso é essencial para calcular as forcas e torques nos
movimentos do braco e projetar controladores adequados. Por fim, com base nos

modelos de inércia e nas equacdes de cinematica, sdo desenvolvidas equacdes de
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dindmica direta e inversa, permitindo calcular as forcas e torques necessarios nas

juntas para produzir um movimento especifico do brago, ou vice-versa. O Scilab &

utilizado para simulagdo, oferecendo uma plataforma para testar algoritmos de

controle. A manipulagdo e simulagéo sdo cruciais no desenvolvimento de sistemas

robéticos, impulsionando eficiéncia e adaptabilidade. Os avancos tecnoldgicos

continuos nessa area prometem novas aplicacées no futuro.
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