Robótica - 

utilização, programação, modelagem e controle de robôs industriais
SÉRIE DE EXERCÍCIOS 17

Modelagem dinâmica de um robô industrial com seis graus de liberdade
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Figura-exercício 17.1  Robô ABB IRB-1400

Um robô industrial é um sistema complexo, com acoplamentos dinâmicos entre suas articulações. A posição final do braço robótico é conseguida por acionamento dos servomecanismos montados em suas juntas. Em virtude dos efeitos gravitacionais, Coriolis, força e torque centrífugos, entre outros, esses acoplamentos são altamente não-lineares. E, uma vez que seus parâmetros estão fortemente interligados, não é fácil controlar o sistema.

O comportamento dinâmico do robô pode ser descrito por um conjunto de equações diferenciais chamadas equações de movimento. O sistema de controle é então projetado nessas equações.

EXERCÍCIOS
Esta série de exercícios baseia-se no robô industrial IRB-1400, com seis graus de liberdade (juntas rotativas) mostrado na Figura-exercício 17.1. Para esse robô, pede-se: 

17.1  Implementar as equações relativas ao modelo matemático de uma junta completa (motor + redutor + carga).

17.2  Implementar as equações relativas ao modelo dinâmico associado a esse robô.

17.3  Implementar a rotina em Matlab para cálculo do modelo dinâmico de duas juntas, utilizando parâmetros conhecidos (Tabela-exercício 17.1).

17.4  A partir do modelo dinâmico obtido no Exercício 17.3, implementar os diagramas de blocos associados a esse modelo em Simulink, considerando como parâmetros de simulação os valores de massa e comprimento apresentados na Tabela-exercício 17.1 e (1 = (2 = 45º.
Tabela-exercício 17.1  Massas e comprimentos para as juntas 1, 2 e p
	
	Massas (kg)
	Comprimentos (m)

	Junta 1
	50
	1,0

	Junta 2
	20
	0,5

	Junta p
	15
	---
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