DESENVOLVIMENTO DE ROBO PARALELO
Resumo:

A comunidade académica e a industrial ttm manifestado um interesse
crescente pela utilizacdo de uma a cinematica denominada paralela, que se
caracteriza pela presenca de varios “membros” ou “pernas”, atuando de forma
paralela ou simultanea sobre o érgao terminal. Esta arquitetura nao-
convencional apresenta potencialmente uma série de vantagens se comparada
a tradicional serial. Neste trabalho, desenvolveu-se um rob6 paralelo do tipo
“pega-e-pbe” e que é capaz de realizar trés translacbes: o R3T. O
desenvolvimento deste se deu por meio da determinacédo de seu modelo
matematico através do método da cinematica inversa, do estudo de sua rigidez
e da otimizacao de seu espaco de trabalho. Também houve envolvimento com
a fabricacao das pecas que compde o protétipo real. As simulacdes foram
desenvolvidas nos softwares Scilab 4.2.1 e os modelos virtuais no MSCVisual
Nastran 4D.
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