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1 Introducao

O estudo foi feito com objetivo de entender o funcionamento do manipulador SCOR-
BOT. As ferramentas utilizadas para andlise foram cinematica direta e cinemédtica in-
versa. A programagcao consiste na implementacdo de um algoritmo que possa determinar
numericamente resultados de posi¢oes a partir de fungoes trigonométricas. Foi utilizada
a linguagem Python, que permite ao operador inserir dados posicionais da ferramenta e
posteriormente sejam calculados os angulos das juntas. O método utilizado consiste na
decomposicao geométrica em sistemas de geometria plana, conforme a Figura 1. [1,2,3].

2 Resultados

Nesse estudo, é necessario se conhecer o posicionamento do efetuador (px,py, pz) para
determinar os angulos 01, 62 e 63. Os angulos 64 e 05 foram arbitrados em funcao dos
movimentos de rolamento e guinada do efetuador. Pela figura 1 os angulos 62, 63 sao
calculados através de relagoes trigonométricas considerando o angulo a. O angulo 01, que
nao é observado na figura 1, é calculado pela projecao do efetuador no plano xy. Portanto
as equagoes que regem a cinematica inversa através da trigonometria sao:
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Figura 1: Configuracao geométrica do Robd SCORBOT.

Para o céalculo dos angulos de rotacao das juntas do manipulador em questao foi uti-
lizado um programa compilado em Python, uma linguagem livre e multiplataforma. A
tabela 1 apresenta os melhores angulos de cada junta para cada ponto previamente defi-
nido.

Tabela 1: Melhores angulos para cada ponto.

(px,py,pz)[mm] 61 02 03 04 605
(300,300,430) 45 0.159 77 90 0
(0,400,430) 90 -144,042 121,051 -90 0
(0,400,390) 90 -148.274 132.363 -90 O

Os resultados obtidos mostram que relagoes trigonométricas sao capazes de determi-
nar os graus de liberdade necessarios para o movimento de um manipulador mecanico.
Pretende-se, observar a variagao dos graus de liberdade de diversos manipuladores reais,
que se tornam condi¢oes imprescindiveis em uma posterior andlise dinamica.
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