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de modelagem 3D (CAD), e baseou-se no modelo de um

Introducao | % ,
mecanismo pantografico proposto por Demasi (2012).

Sob o ponto de vista da robotica movel, veiculos sobre rodas
apresentam melhor operacao em superficies pavimentadas se
comparado a terrenos naturais. Em consequéncia disso,
temos uma substancial drea pavimentada no mundo para
atender essa forma de locomocao (Pizziolo et al., 2004).
Porém, grande parte da superficie terrestre é inacessivel a
mecanismos com rodas, devido a existéncia de obstaculos
naturais como rochas, solo irregular e inclinado, entre outros
(Demasi, 2012). Especificamente, o desenvolvimento de robos
quadrupedes busca a elaboracdo de projetos que permitam
uma locomocao estavel dinamicamente (George Thuruthel et
al., 2018). A procura por solucdes de problemas de
estabilidade, técnicas de andadura e controle sao
continuamente desenvolvidos na literatura, especialmente na
industria.

Resultados e Discussao

O modelo foi proposto de forma que a extremidade final do
manipulador seja a parte em contato com o ambiente com o
qual o robd ira interagir, cujo posicionamento requer o
calculo das coordenadas do movimento. A seguir, temos as
imagens que representam cada parte constituinte da perna
roboética, composta por 4 elos e 3 juntas.

Este trabalho trata do projeto de um robd quadrupede, tendo
em vista o desenvolvimento de robds autonomos com
locomogdo sobre pernas para transporte de cargas na
industria e em supertficies irregulares.

Objetivos

O objetivo principal é a modelagem 3D e construgdo, a partir

de impressao 3D, de um manipulador articulado (trés juntas
rotacionais) de 3DOF.

Material e Métodos

Foram utilizados equipamentos eletronicos disponiveis no

Figura 1 - (a) modelo 3D de perna proposto; (b) dispositivo impresso
e montado; e (c) platatforma (corpo) do robd quadrapede.

Conclusoes

No momento, o rob0 ja esta projetado e encontra-se em fase
de impressdo e montagem, e 0s proximos passos sao a
tabricacdo do rob6 completo, implementacdao do sistema de
acionamento dos atuadores e comunicacdo Sistema

DEL, a plataforma Matlab®, além do portal de peridédicos na
UFV e artigos cientificos. Vale ressaltar que para o
desenvolvimento do projeto utilizou-se a impressora 3D
Zoortrax® do departamento de Arquitetura e Urbanismo da

Microcontrolador - MatLab/Simulink, além de propor
estratégias de controle dindmico de posicdo e orientagao,
bem como navegacdao de robds caminhantes em ambientes
estruturados e semiestruturados.

UFV. Os eixos foram usinados em aco macico e os atuadores
utilizados sdao servo motores da marca Futuba Ltd. Para tal,

,,,,,,, : : : - : 4 DEMASI, D. Modelagem dinamica e de controle de um mecanismo de trés de
DLl realizou-se pesquisas a respeito dos mecanismos Ja propostos liberdade para aplicacdo em um robd hexapode. Centro Federal de Educacao

Dorrios e estabelecidos na literatura, buscando a elaboracao de um Tecnologica Celso Suckow da Fonseca, 2012.
GEORGE THURUTHEL, Thomas et al. Control strategies for soft robotic

manipulators: A survey. Soft robotics, v. 5, n. 2, p. 149-163, 2018.
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