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Tipos de Rob0s Fixos

= 1960 -Devole Engelberger
desenvolve o primeiro robd
industrial (Unimate)

Tipos de Robos Fixos

= SCARA ;

Tipos de Robds Fixos

= Antropomorfico:
- ombro(junta com 3 GDL)
- cotovelo(junta com 1 GDL)
- punho(juntacom 3 GDL) e |

-

Robos Articulados

= Possuem juntas de revolucéo

Podem ser simples, com duas
estruturas ligadas por juntas

= Ou elaborados, com sistemas
possuindo mais de 10 estruturas
ligadas por juntas

= As juntas sdo montadas em forma de
cadeia, para que uma junta poss
suportar uma outra existente em jum
outro ponto da cadeia. ;
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Robos Articulados

P T 1A e
Robé articulado para manipular pegas de vidro.
Cargas de até 500 kg.




Robos Articulados

mais leves.

Rob6s Articulados: SCARA

SCARA = Selective Compliant
Assembly Robot Arm

O A de Assembly pode ser trocado por
Articulated

Fixo no eixo z, com certa liberdade de
movimentos nos eixos x e y

Utilizado para inser¢éo de pinos em
buracos, por exemplo

Robds Articulados: SCARA

Rob06s Articulados: SCARA

|

Diagrama cinematico g
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Robos Articulados: SCARA
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Figure 5. SCARA - Selective Compliance Assembly Robot Arm.

Robds Articulados: Cartesianos

Industrial

Trés eixos principais de controle
lineares

Relacéo entre eixos feita através de
angulos retos

Grandes




Robo6s Articulados: Cartesianos

Robd Gantry

Volumes de Trabalho: Exemplos

Esférico /

Volume de trabalho: Cartesiano

Cartesian Robot

Volume de trabalho: Cartesiano

Volume de Trabalho: Cilindro




Volume de Trabalho: Esfera

Volume de Trabalho: Robé Articulado Verticalmente

Volume de Trabalho: SCARA

A volume de
Fabatho v

= Aparatos magnéticos: para objetos

Tipos de Orgdos Terminais

Garras mecanicas: manipulam a peca

Pl o)
entre dedos mecanicos

Garras a vacuo: ventosas para sucGao
de elementos como chapas de aco e
vidros

ferrosos

Ferramentas de solda
Pistola de pintura
Ferramenta para corte

Tipos de Garras

Garras duplas

Garras com dedos intercambiaveis
Garras de troca rapida

Garras com sensores de tato

Garras com mais de dois dedos (méao
humana)

Garras flexiveis para permitir trabalho
cooperativo entre robds

Tipos de Garras




Tipos de Garras

Tipos de Garras

s |

BOLTS -

GRIFFER /
FINGER RUBBER

Tipos de Acionamento de Rob6s

= Acionamento pneumatico: cargas
leves, velocidade alta, baixo custo

= Acionamento hidraulico: cargas e \%

pesadas, velocidade baixa, alto custo

= Acionamento elétrico: cargas
médias, velocidade alta, custo médio

Simulacéo de preensédo

= Requisitos para uma preensao
(pegar objeto):

= Garra estar aberta

Simulacao de preenséo

= Requisitos para uma preensao
(pegar objeto):

= Ter objetos na mesa

= Requisitos para uma preensao

Simulacéo de preensédo

(pegar objeto):

= Nao ter colisdes no
momento da preenséo




Simulacéo de preensédo

= Requisitos para uma preenséo
(pegar objeto):

= PFP estar perto do objeto

Simulacéo de preensao

Requisitos para uma preensao
(pegar objeto):

= Objeto ndo ser maior que a
garra nas 3 dimensées

Simulacao de preenséo

= Requisitos para uma preensao
(pegar objeto):

= PFP esta perto do ponto
central do objeto

Simulacéo de preensédo

Requisitos para uma preensao
(pegar objeto):

= Orientacdo da garra ser
correta para pegar aquele
tipo de objeto

Cinematica Inversa

Calculo de movimento de robbs,
partindo-se da posi¢ao do atuador
final em relacéo a um sistema de
coordenadas fixo na base do robd,
deve-se determinar os
deslocamentos de cada uma das
juntas do mesmo para que o ponto
final do efetuador final fique na
posicéo correta.

Célculo da cinematica inversa
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Calculo da cinematica inversa
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Calculo da cinematica inversa

(0A1)71T=1A22A3
(1A2 )71(0A1)4T=2A3

-S,q,
Czq3

Escolhe-se uma das relagdes que expressam g, como fungdo apenas de
constantes. Igualando os termos (3,4) das duas matrizes, obtém-se q;:

Calculo da cinematica inversa

e, SC S
s, ¢, 0 0
-CS, -SS, C, -I1C,|n
0 0 o0

Apos esta multiplicagéo, obtém-se as equagdes abaixo, igualando-se

os termos (1,4) de ambos os lados:  [KCAOFENMSHOFENESFE ASFEL0)

os termos (3,4) de ambos os lados: EERCATEY MRS AR MR KOAE Y-

Destas duas equagdes, obtém-se as expressdes para g, e ga:

q, = arctg(m / l,~p. ))

Tarefa Parte 2

Maos a obral!




