Robótica - 

utilização, programação, modelagem e controle de robôs industriais
RESOLUÇÃO DA 

SÉRIE DE EXERCÍCIOS 15

Modelagem cinemática de um manipulador com dois graus de liberdade

Exercício 15.1

a) Modelo cinemático direto a partir da obtenção dos parâmetros de Denavit-Hartenberg (robô RR).
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b) Obtenção da matriz de transformação de coordenadas final:
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c) Obter x, y considerando a1= 0,2 m e a2= 0,1 m, para diferentes configurações dos ângulos de junta do robô (30, 45, 60) no caso do robô RR ou (0,5 m, 1,0 m e 1,5 m) no caso do robô LL.
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c2) Para 
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c3) Para 
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d) Cálculo da posição final

A definição da posição do terminal de um robô LL é dada pela equação:
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d1) Cálculo para a posição final com a1=a2=a3= 0,5 m
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d2) Cálculo para a posição final com a1=a2=a3= 1 m:
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d3) Cálculo para posição final com a1=a2=a3= 1,5 m:
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e) Elaborar gerador de trajetórias no espaço de juntas e cartesiano.

Seja (x1, y1, z1) o vetor da posição inicial do elemento terminal do robô, e (x2, y2, z2) o vetor da posição final. Subdividindo o intervalo entre duas posições do espaço de trabalho em incrementos, obtemos as seguintes equações:


xi = xi-1 + incr1

yi = yi-1 + incr2

zi = zi-1 + incr3
em que i = 1, 2, 3,...m, sendo m o número de partes em que o caminho será dividido. Assim, o incremento é calculado como incr1 = (x1 - x2 )/m; incr2 = (y1 - y2 )/m; incr3 = (z1 - z2)/m.

Calculamos a trajetória do robô com base nos seguintes pontos:

	I
	
	
	

	0
	0
	0
	0

	1
	30
	30
	30

	2
	45
	45
	45

	3
	60
	60
	60


Obteremos:

	i
	x
	y
	z

	0
	0
	0
	0

	1
	0,205
	0,291
	0

	2
	0,1444
	0,2394
	0

	3
	0,0817
	0,1683
	0


No caso do robô LL, obtemos a seguinte tabela:

	i
	x
	y
	z

	0
	0
	0
	0

	1
	0,5
	0,5
	0,5

	2
	1,0
	1,0
	1,0

	3
	1,5
	1,5
	1,5
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