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1 Introducao

O rob6 Unimation PUMA 560, mostrado na figura 1, é um manipulador de 3 ou 4 elos
(dependendo da aplicagao a que se destina a extremidade final) e 6 juntas rotativas. Ele
¢é usado na industria automobilistica em processos de solda e pintura, além de atividades
didaticas devido a sua simplicidade no manuseio. Por meio do modelo tedrico padrao do
robé6 PUMA e de uma trajetéria pré-desenhada, calculou-se os angulos das juntas para
que o manipulador pudesse realizar essa tarefa. Tal abordagem, caracterizada pela busca
da posigao e da orientagao para completar uma trajetoria pré-estabelecida, é chamada de
Cinemaética Inversa [1].

Figura 1: Robd PUMA.
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2 Resultados

Em um manipulador, irao existir tantas referéncias quantas forem as rotagoes nos
elos. Foi elaborado, portanto, um algoritmo utilizando o método de Newton para resolver
computacionalmente as equacoes da cinematica inversa. O primeiro passo foi impor uma
trajetéria ao robo [3]. O modelo cinematico pode ser descrito pela equacao (1) [2]:

T = f(7); 7= inv(f(Z)) (1)

em que x é o vetor de coordenadas do efetuador, f é funcao do vetor q e o vetor q é o
nimero de graus de liberdade do PUMA 560. Nesse caso, foram considerados cinco graus
de liberdade. A tabela 1 apresenta oito pontos da trajetéria.

Tabela 1: Pontos de trajetéria
| Pomtos | P1 | P2 | P3 | P4 | P5 | P6 | P7 | P8
x(mm) | -200 | -200 | -200 | -200 | 200 | 200 | 200 | 200
y(mm) | 250 | 250 | 350 | 350 | 350 | 350 | 250 | 250
z(mm) | 50 | 100 | 150 | 300 | 300 | 150 | 100 | 50

Através do algoritmo, chegou-se aos melhores angulos de cada junta, mostrado na
tabela 2, para cada ponto previamente definido.

Tabela 2: Melhores angulos para cada ponto
Pomtos P1 P2 P3 P4 P5 P6 pP7 P8

theta 1(rad) | -0.38 | -0.42 | 0.59 | -0.52 | 0.73 | -1.67 | -1.68 | -1.71
theta 2 (rad) | -1.53 | -1.38 | -1.50 | -1.38 | -1.76 | -1.62 | -1.37 | -1.68
theta 3 (rad) | 2.29 | 2.25 | 2.50 | 2.69 | 0.54 | 2.43 | 2.20 | 2.15
(rad)
(rad)

theta 4 (rad) | -0.29 | -0.29 | -1.37 | -1.34 | 0.79 | 0.25 | 0.79 | 0.25
theta 5 (rad) | -0.58 | 0.19 | -0.58 | 1.35 | -0.58 | 1.35 | 0.58 | 1.35

Pretende-se empregar métodos analiticos para comparagao e validacao desses resulta-
dos. O préximo passo serd a aplicacdo desses angulos para a anélise dinamica (forgas e
torques) do PUMA 560.
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