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UFRGS Robos sao Idéia Antiga
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270 A.C. Ctesibius da Grécia construiu relogios
d’agua com figuras moveis

1452-1419 Leonardo Da Vinci imaginou rob0s
humanoides para proteger castelos
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UFRGS Robo
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* A palavra robo vem da palavra tcheca "Robota"=
trabalho escravo

* 1921 Peca teatral "Robos Universais de
Russum"de Karel Capek

* Isaac Asimov cunhou a palavra robotica
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Filmes e Robos

Familia Jetson’s 1962
Perdidos no espaco 1964

Guerra nas estrelas 1977 - R2D2 e C3P0

Robo6s em propagandas

Animatronics 2000

__________
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UFRGS Robo
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¢ Manipulador multi-funcional reprogramavel
projetado para movimentar materiais, pecgas,
ferramentas ou dispositivos especiais seguindo
movimentos programados variaveis, tendo por
objetivo a realizacao de tarefas variadas
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UFRGS Robos Industriais
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» Utilizados nas industrias para
* movimentacao de pecas
* pintura
* soldagem

* Normalmente constituidos por:
* um braco articulado
» uma unidade de controle
e um "teaching—pad"

 diversas interfaces com periféricos
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UFRGS Robos Moveis
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* Rob0s que podem movimentar-se
autonomamente no solo ou no espaco.

* Frequentemente o termo robd movel € utilizado
para designar apenas a plataforma.
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UFRGS Robos de Servico
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¢ Robds desenvolvidos para a execucao de tarefas
especificas

 aspiracao de po

 cuidar de pessoas 1dosas e deficientes
* limpeza de navios e avioes

 cortar grama

 esquilar ovelhas
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ukkes Robotica €¢ um Campo Vasto
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* Necessita conhecimentos de:
» Eletronica
 Mecanica
» Computagao
e Controle
* Psicologia
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UFRGS Robdtica e Desemprego
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* Muitas vezes € afirmado que os rob0s causam
desemprego

* Na verdade, os rob6s mudam deslocam o0s postos
de trabalho de lugar na linha de producao

 Com rob0s, toda a linha de producao funciona
mais rapido
* s30 necessarias mais trabalhadores para
e empacotar os produtos

* vender um maior volume de produtos
 alimentar o rob0

Copyright (c) Walter Fetter Lages — p.10



gl
UNIVERSIDADE FEDERAL
DO RIO GRANDE DO SUL

Partes de um Manipulador

Base

Braco articulado
* Elos
* Juntas

Unidade de controle

Dispositivo de programacao
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UFRGS Tipos de Juntas
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e Juntas rotacionais

 Juntas prismaticas

e Juntas esféricas
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urnesConﬁguragoes Cinematicas Usuais
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* Configuracao articulada (RRR)
e Configuracao estérica (RRP)

e Configuracao SCARA (RRP)

e Configuracao cilindrica (RPP)

* Configuracao cartesiana (PPP)
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vrkes Configuracao Esférica (RRP)
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vikes Configuracao SCARA (RRP)
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vrkes Configuracao Cilindrica (RPP)
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(PPP)

Configuracao Cartesiana
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UFRGS Conceitos
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* Espaco de Trabalho

* Fronteira exterior de todos os pontos que um
robd pode alcanc¢ar com seu efetuador

e Graus de liberdade

 Numero de movimentos distintos que o braco
pode realizar

* Normalmente o numero de graus de liberdade
1guala-se ao numero de juntas
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UFRGS Tipos de Acionamentos
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e Acionamento Elétrico

 Acionamento Hidraulico

e Acionamento Pneumatico
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UFRGS Acionamento Elétrico
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* Permite controle preciso e eficiente

* Envolve estruturas simples e de facil manutencao
* Nao requer fonte de energia cara
 Custo relativamente baixo

» E sujeito a danos devido a cargas pesadas o
bastante para parar 0 motor

* E incapaz de manter um momento constante em
velocidades variaveis de revolucao

e Tem uma baixa razao de poténcia de saida em
relacao ao peso do motor
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UFRGS Acionamento Hidraulico
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e Mantém um momento alto e constante sob uma
larga faixa de velocidades

* Requer uma fonte de energia cara

* Permite precisao de operagao, algo menos que
acilonamento elétrico, mas mais que 0 pneumatico

« Requer cara e extensiva manutengao

* Pode manter alto momento sobre longo periodo
de tempo

* As valvulas devem ser precisas e sao caras

 Esta syjeito a vazamentos de oleo do sistema

Copyright (c) Walter Fetter Lages — p.22



gl
UNIVERSIDADE FEDERAL
DO RIO GRANDE DO SUL

Acionamento Pneumatico

Permite operacdo em altas velocidades

Precisao pouco apurada

Pode manter um momento constante (menor do

que o acionamento hidraulico)

Esta sujeito a vibracdes momentaneas no brago

Facil manutencao

Custo relativamente baixo
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UFRGS Garras
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UFRGS Garras
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urkes Modelagem de Manipuladores
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* Modelo Cinematico

» Direto - Mapeia posi¢coes das juntas em
posi¢ao da garra
* Inverso - Mapeia posi¢cao da garra em
posi¢coes das juntas

» Jacobiano - Mapeia velocidades nas juntas em
velocidades da garra e forcas estaticas nas
juntas para for¢as estaticas na garra

e Modelo Dinamico

» Direto - Mapeia torques nas juntas em
aceleracoes e velocidades das juntas

* Inverso - Mapeia posi¢coes, velocidades e
aceleracOes das juntas em torque nas juntas
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