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CONTEUDO

Introducao a Robotica Industrial
Classificacao
Modelos e Tipos
Aplicagao
Atividade de Pesquisa: Transmissao de Forca
—Definicao;

—Elementos Constituintes;
—>Relacao de Transmissao;
—>Dificuldades Técnicas;
—Dimensionamento;

—Aplicacao em Robatica.
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Definicao

Manipulador multifuncional programavel projetado
para mover materiais, partes, ferramentas e outros
dispositivos especials atraves de movimentos
variavels programados para a realizacdo de uma

variedade de trabalhos (RIA).

ROBO - Maquina universal programavel que tem
existéncia no mundo fisico e nele atua atravées de
movimentos mecanicos.

ESPACO DE TRABALHO - Regiao do mundo que o
robo pode alcangar através dos seus movimentos,
onde pode levar a cabo as tarefas programadas.




Espaco de

}5 Trabalho

5

,0

-10° <0, <907
07 <8, < 180"




INTRODUACAO A ROBOTICA

Classificacao

Quanto a Cronologia
Primeira Geracao;
Segunda Gerac¢ao;
Terceira Geracao.
Quanto ao Mecanismo do Braco
Cartesianos;
Cilindricos;
Polares.
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Primeira Geracao

Sao dotados apenas de sensores (percebem apenas
estados internos do robd).

Requerem um ambiente estruturado (objetos bem
posicionados).

Tém seqliéncia fixa (repetem a mesma tarefa).

Precisam ser reprogramados para outras tarefas.

Dotados de pequeno poder computacional.
Bragos para coleta de amostras submarinas.
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Segunda Geracao

Sao dotados com sensores Internos € externos
(percebem os estados do ambiente).

Podem atuar em um ambiente parcialmente estru-
turado.

Seus atuadores sao pneumaticos, hidraulicos ou
elétricos.

Reconhecer um objeto, a ser manipulado, fora
da sua posicao 1deal e alterar, em tempo real, os
parametros de controle, de modo a completar a
tarefa.
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Terceira Geracao

Fazem uso intensivo de sensores, algoritmos de
percepcao € algoritmos de controle inteligente,
alem de poderem se comunicar com outras

maquinas.
Sao capazes de tomar decisdes autdnomas.
Podem atuar em um ambiente nao estruturado.

Uso 1ncipiente na industria.
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Manipulador

Conjunto de corpos rigidos (elos) interligados em
uma cadeia cinematica aberta (atraves de juntas),
acionado por atuadores de modo a posicionar a
extremidade livre (garra) em relacdao a outra ex-

tremidade, que ¢ fixa (base).






INTRODUACAO A ROBOTICA
Elos

Estrutura solida (rigida) do manipulador, que se 1n-

terligam por intermeédio das juntas.

Juntas

Elemento responsavel pela interligacao entre dois
elos, permitindo o movimento relativo entre os

mesmos numa unica dimensao ou grau de liber-

dade.






INTRODUACAO A ROBOTICA

Mecanismo de Braco

E o conjunto dos trés primeiros elos € suas juntas

correspondentes.

Responsavel pela determinacao da posicao da fer-

ramenta.

Requer atuadores mais potentes (t€m maior carga).
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Mecanismo do Punho

E o conjunto dos trés ultimos elos do manipulador
€ suas juntas correspondentes.

Responsavel pela determinacao da orientacio da
ferramenta.

Requer atuadores menos potentes (t€m menor
carga).

S4a0 quase sempre rotacionais € seus €1X0S S0 per-
pendiculares entre si.
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Orgao Terminal

Elemento de agao do manipulador.

Responsavel pelo contato entre o manipulador € o

objeto.
Classificam-se em:
Garras €

Ferramentas.



CONTROLADOER

COMPUTADOR.
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Estacao de Trabalho

Computador que implementa a interface amigavel

(supervisorio) com o operador.

Estacao de Trabalho

Computador dedicado que interpreta o programa,
executando as tarefas programadas atraves de al-

goritmos de controle das juntas do manipulador.
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Acionamento

Qualquer manipulador possui pelo menos um dos

seguintes tipos de acionamento:
Pneumatico:
Hidraulico;

Elétrico.
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Pneumatico

Leves;

Baratos;

Movimentos Rapidos;

Baixa Precisido (operacao do tipo pega e coloca);

Nao sao robustos.
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Hidraulico

Mais Fortes;
Mais Caros;

Perdem Precisdo quando o fluido muda de tempe-

ratura;
Grande Poténcia e Velocidade;

Baixa Precisao.
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Elétricos

Mais Fortes;

Mais Caros;

Podem ser extremamente precisos € rapidos;
Tém dependéncia do tipo do motor;

Robos de Médio Porte:

Maior Precisao.



