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1 Introducao

O objetivo deste trabalho é a modelagem da cinemaética inversa de um protétipo conhe-
cido como MeArm v0.4 (figura 1 (b)) e baseado no manipulador industrial IRB 460 (figura
1 (a)). Obtendo as equagdes cineméticas desse manipulador, torna-se possivel realizar seu
controle, como uma forma de analisar os resultados obtidos.
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Figura 1: ABB Robotics IRB 460 [2] (a) e Protétipo construido (b).

2 Desenvolvimento

A cinemética inversa fornece maneiras de se obter a posicdo de cada junta (dngulo
de posicao) através da localizacdo x,y,z do efetuador final [1]. Aplicando diretamente
relagbes trigonométricas na figura 2 (a), tem-se:
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Figura 2: Desenho esquemética da vista xg X yo (a) e 1 X 21 (b).

Como os manipuladores sao do tipo palletizing, o efetuador permanece sempre paralelo
ao plano de trabalho, no caso desse trabalho, ao plano x, ¥y, desse modo, através da figura
2 (b), fica claro que o valor da junta 4 nao muda a posi¢do das outras juntas (2 e 3).
A tnica atencao que deve ser tomada é que o valor da varidvel p,, que serd utilizada no
equacionamento, deve ter as distancias fcosf; e aj subtraidas da coordenada x (posigao
final do efetuador no eixo x do sistema de coordenadas inercial). O valor ds é relacionado
a distancia entre as juntas 1 e 2 (observar figura 1). Como o eixo x; é originado na junta 2,
o valor z; equivale & diferenca entre p, e a distancia dy. Assim, através da lei dos cossenos
aplicada a figura 2 (b), tem-se:
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3 Conclusoes e Trabalhos Futuros

Como o valor da posigao final do efetuador (x,y, z) é um parametro conhecido, pode-
se concluir que, dados esses valores, os angulos de posigao das juntas (6;, 0 e 03) sdo
determinados.

O préximo passo do trabalho é realizar o controle do protdtipo utilizando a plata-
forma de prototipagem Arduino, para entao testar as equagoes obtidas em simulagoes
experimentais.
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