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Resumo de Planejamento de Trajetorias
Para Um Robo Cilindrico

Este trabalho consiste na elaborayyyyo de uma estratyygia para a gerayyyyo de
trajetyyrias otimizadas para um robyy cilyyndrico de cinco graus de liberdade
acionado pneumaticamente. Como resultado da aplicayyyyo do myytodo
desenvolvido obtyym-se as trajetyyrias no espayyo das juntas que resultam no
movimento do efetuador do robyy, adequado de acordo com crityyrios de
otimizayyyyo.

Para a obtenyyyyo das trajetyyrias das juntas do robyy a partir de uma dada
trajetyyria desejada para o efetuador, resolveu-se o problema de cinemyytica
inversa por meio de uma abordagem algyybrica.

A fim de obter-se trajetyyrias entre os pontos no espayyo de trabalho do robyy yy
proposta a utilizayyyyo de um algoritmo de aproximayyyyo de pontos atravyys de
splines compostas por polinyymios de syytimo grau.

Essa escolha garante a continuidade da funyyyyo de posiyyyyo, bem como de suas
tryys primeiras derivadas, sendo essa uma condiyyyyo necessyyria para a
implantayyyyo de importantes leis e estratyygias de controle como, por exemplo,

a estratyygia em cascata, utilizada com sucesso no controle de sistemas
servopneumyyticos.

Acesse aqui a versao completa deste livro
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