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Introducao a Robética
Classificacao dos robos
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Classificacao

* Japanese Industrial Robot Association (JIRA)
= Class |: Manual Handling Device
= Class 2: Fixed-Sequence Robot
= Class 3:Variable Sequence Robot
= Class 4: Playback Robot
= Class 5: Numerical Control Robot
= Class 6: Intelligent Robot
= Robotics Institution of America (RIA)
= Nio considera as Classes | e 2 como robds
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Classificacao

= Sistema de acionamento
= Elétricos
= Hidraulicos

= Pneumaticos
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Classificacao

= Tarefa
= Manipulagio
* Transporte
* Limpeza
= Montagem
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Classificagao

= Grau de autonomia (controle)
= Tele-controlados
= Semi-autébnomos
= Autdnomos
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Classificacao

= Dominio do trabalho
= Fixos
= Manipuladores
= Moveis
= Veiculos autébnomos
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Definigoes basicas

= Corpo rigido
= Entidade fisica cuja forma e dimensdes, nao se
alteram, ou seja, as distancias relativas entre as
particulas nio se alteram

= Mecanismo

= Qualquer meio que transmita, controle ou restrinja
o movimento de um corpo rigido

= Maquina
= Combinagao de um conjunto de mecanismos
discretos
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Manipuladores

Definigoes basicas

= Elo (link)
= Corpos rigidos que se interligam para compor um
mecanismo
® Junta (joint)
= S3o pontos, linhas ou superficies de conexio entre
corpos rigidos
= Graus de Liberdade (Degrees of Freedom, DoF)

= NUmero de varidveis independentes necessarias
para se especificar completamente um sistema
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Manipuladores

Classificagao

= Manipuladores
= Série x|
= Conjunto de corpos rigidos ligados em série
®= Paralelos
= Subconjunto das juntas forma uma cadeia fechada
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Manipuladores

Componentes

To end effector
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Manipuladores

Componentes

i

f N
Efetuador \‘ .
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Manipuladores

Componentes — Juntas (I DoF)

g

Prismatica Revolugio Parafuso
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Manipuladores
Componentes — Juntas (2 DoF)

=

Planar Cilindrica
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Manipuladores
Componentes — Juntas (3 DoF)

Planar Esférica
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Manipuladores

Juntas mais utilizadas
= Prismatica (P) / Revolugao (R)

2D 3D
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Revolugdo | Prismatica
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Manipuladores

Componentes — Efetuador

= Ferramenta
= Selecionada para uma tarefa especifica
= Soldar, perfurar, pintar ...
= Garra
= Utilizagdo mais geral
= Manipulagdo de diferentes tipo de objetos

= Mecanico, magnético, pneumatico, ...
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Manipuladores

Componentes — Efetuador
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Manipuladores

Componentes — Efetuador
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Manipuladores

Componentes — Efetuador

Universal Gripper

U. Chicago, Cornell, iRobot
May 2010
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Manipuladores

= Work Envelope
= Volume que representa o espago de todas as
posicdes possiveis alcangaveis pelo efetuador
= Habil (dexterous): Orientagdo arbitraria
= Alcangavel (reachable): Pelo menos uma orientagao
= Workspace

= Espago que representa posigoes e orientagoes
que o robd pode alcangar para executar a tarefa
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Manipuladores
Espaco de trabalho (Workspace)

Manipuladores
Tipos

= A maioria dos manipuladores industriais na
atualidade tem seis ou menos graus de liberdade
= Classificados pelas trés primeiras juntas
= Cartesiano (PPP)
= Cilindrico (RPP)
= Esférico ou Polar (RRP)

e = SCARA (RRP)
= Articulado ou Antropomérfico (RRR)
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Manipuladores Manipuladores

Cartesiano (PPP) Cartesiano (PPP)
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Geometria Workspace
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Manipuladores
Cartesiano (PPP)

Bocc Introdugio 4 Robética - Classificagio 2

Manipuladores
Cilindrico (RPP)

Geometria Workspace
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Manipuladores
Cilindrico (RPP)
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Manipuladores
Cilindrico (RPP)
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Manipuladores
Esférico ou Polar (RRP)

Geometria Workspace
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Manipuladores
Esférico ou Polar (RRP)
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Manipuladores Manipuladores
Esférico ou Polar (RRP) SCARA (RRP)

= Selective Compliance Arm for Robotic Assembly

Geometria Workspace
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Manipuladores Manipuladores
SCARA (RRP) SCARA (RRP)
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Manipuladores Manipuladores
Articulado ou Antropomérfico (RRR) Articulado ou Antropomorfico (RRR)
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Manipuladores
Articulado ou Antropomérfico (RRR)

Manipuladores

Paralelos

= Subconjunto das juntas forma uma cadeia fechada

= Mais especificamente, um manipulador paralelo tem
duas ou mais cadeias cinematicas independentes
conectando a base ao efetuador

= Cinematica diferente dos manipuladores em série

= Maior precisdo
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Manipuladores Robos moveis
Paralelos
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= Robds méveis podem ser vistos como uma junta
planar com 2 DoF ou 3 DoF com espago de
trabalho ilimitado

Junta Planar Robd Mével

Bocc 1 Introdugio & Robética - Classificagio 40

Rob6s moveis
= Aquaticos

= Terrestres

= Aéreos
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Robos moveis

Aquaticos
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Robos moveis

Terrestres

Robos moveis

Aéreos
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