PMR 2560- 2°. Lista de Exercicios

PARTE A: Cinematica Inversa

3. Equacione o problema de cinemética inversa para o manipulador abaixo.
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4. Formule a solugio da cinemdtica inversa para um manipulador com punho esférico,

considerando os casos:
a) brago antropomorfico (RRR); b) brago esférico (RRP)

PARTE B: Estatica

1. Dado o esquema abaixo do rob6 de duas articulagdes de revolug@o no plano. S#o fornecidas as

seguintes informagdes:

¢ (O plano xgy, ¢ paralelo a superficie da Terra;

e O efetuador do rob0 estd em contato com uma superficie, na qual aplica esforgos na condigio
estética, ou seja, parado;

» Um sensor de forca e momento, posicionado no ligamento 2, mede os esforgos presentes na
articulagfio 2, descritos em relacgfo ao sistema de coordenadas fixo no ligamento 2.

Pede-se:
a) Calcule os esforgos que o robd aplica no ambiente, descrito em relagéo ao sistema fixo na base,

dado que as medidas fornecidas pelo sensor de forgas e momento € [8N, 10N, 3Nm].
b) Calcule os torques nas articulagdes do robd, para o caso da parte (a).
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2. Um manipulador de 3 graus de liberdade & representado na figura abaixo. Os ligamentos possuem massa “m1” e
“m21+ m22”, onde “m1” é a massa do ligamento de comprimento “11” {cilindro homogéneo), “m21” ¢é a massa da parte
fixa do segundo ligamento (tubo cilindrico homogéneo de comprimento “12”) e “m22” refere-se & parte mével do

segundo ligamento (cilindro homogéneo de comprimento “13”). A aceleragio da gravidade é = [0,0,~10m/s*]7 .
Pede-se:

a) A matriz de transformagio homogénea entre o sistema da base e o do efetuador;

b) O Jacobiano de velocidades (linear ¢ angular) do efetuador ;

¢) Os Jacobianos de velocidade linear, referentes aos baricentros das partes fixa e movel do segundo ligamento.
d} Os esforgos a serem aplicados pelos atuadores quando o efetuador, em equilibrio estdtico, aplica no ambiente o

esforco F =[IN,IN,INT ¢ 3 =[1Nm,0,0]" (coordenadas do efetuador), na situagdo em que /I =/21=1Im,
ml=10kg, m21=5kg, m22=>5kg, dy =2m

ed =0, =45".
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2. A figura a seguir mostra um anel, representando um sistema de células de carga, posicionado
préximo a uma garra. Dado o vetor posig#o entre o sistema de eixos do anel e do parafuso,

F= [rx,ry,rz ]T , calcule os esforgos aplicados pela ferramenta quando o sensor de esforgos indica

" T
Fm = [fmu:fmi’:fmw’Mmu 'meme] .






