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RESUMO

O modelo computacional de um sistema, sob forma matemadtica conveniente para demonstrar
seu comportamento, pode ser usado para investigar projetos sem a necessidade de possuir o
sistema propriamente dito. No estudo da robdtica, esse ¢ um fator critico, sendo os robds,
méquinas complexas e de alto custo. Portanto, o desenvolvimento deste trabalho aconteceu
em decorréncia da necessidade de uma ferramenta didética de baixo custo capaz de atender os
requisitos de um estudo satisfatorio sobre manipuladores roboticos. O aplicativo é um
simulador virtual de robds construido utilizando a linguagem de programacio C++ e rotinas
da biblioteca grafica OpenGL. Com ele ¢ possivel estudar modelos dos principais tipos de
manipuladores. Sao eles: o robd do tipo articulado, o esférico, o cilindrico, o cartesiano e o
SCARA. Foram feitos estudos preliminares para obtengdo das equagdes cineméticas de cada
manipulador. Os métodos utilizados foram o de Denavit-Hartenberg ¢ métodos geométricos
para solugdo da cinemdtica inversa. Para complementar o software desenvolvido, foi
construido ainda um moédulo para comando de servo-atuadores, que pode ser controlado e
monitorado pelo aplicativo através da porta serial do computador. O ambiente virtual e a
interface grafica do software sdo bastante amigaveis permitindo que o usuario interaja
facilmente com o robd virtual. As ferramentas permitem que o usuario navegue no cenério
movimentando a cdmera com o mouse ou com um joystick. O robd também pode ser
programado e controlado através desses dispositivos. A anatomia de cada robd pode ser
alterada modificando o tamanho dos elos. Tudo isso torna o software uma ferramenta didatica
que pode ser empregada em cursos de introdugdo a robdtica. Além disso, o modulo de

controle de servos auxilia na demonstrago pratica deste sistema.
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