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Introdução  

Esta pesquisa trata da aplicação da modelagem matemática de cilindros pneumáticos utilizados no 

acionamento de sistemas mecânicos. Uma das aplicações atuais da pesquisa está sendo realizada em 

um braço robótico de dois graus de liberdade, com o objetivo de possibilitar o movimento 

automático do sistema do braço. 

O foco atual refere-se da modelagem matemática da dinâmica do movimento de um braço robótico 

de dois graus de liberdade com juntas rotativas. O sistema mecânico abordado possui diversas 

aplicações em automação industrial, proporcionando aumento da produtividade, qualidade e 

desempenho de trabalhos perigosos. Tem-se por objetivos a formulação de um modelo matemático 

a determinação dos parâmetros, a simulação computacional e analise das características do 

movimento. Espera-se contribuir para o entendimento da modelagem de robôs por meio de um 

exemplo mais simples. 

 

Metodologia  

A metodologia utilizada foi a partir de estudos  bibliográficos sobre diferentes tipos de robôs e 

através destes foi focado em  um protótipo robótico que encontra-se construído no laboratório de 

Engenharia Mecânica da  UNIJUÍ Campus Panambi, o qual foi estudado, modelado e tem tido 

melhorias construtivas de seu protótipo. Sendo periodicamente testado e manipulado pela bolsista 

PIBITI/CNPq e pelo Professor, abordando métodos científicos para melhorias quantitativas e 

obtenção de dados concisos. 

A metodologia utilizada baseia-se no Princípio D’Alembert na formulação do modelo matemático e 

da utilização da ferramenta computacional Matlab, para implementação das simulações. Para 

representação do fenômeno de atrito utiliza-se o modelo Lugre. Como resultados tem-se um modelo 

computacional que pode ser utilizado para fins de análise das dinâmicas, do projeto mecânico e da 
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síntese do controle. Espera-se contribuir para o entendimento da modelagem de robôs por meio de 

um exemplo mais simples. 

 

Resultados e discussão  

O resultado inicial foi o levantamento bibliográfico dos trabalhos antecedentes na pesquisa de robôs 

pneumáticos desenvolvida no Núcleo de Inovação em Máquinas Automáticas e Servo Sistemas. Em 

2004 foi realizado o projeto preliminar e detalhado de um manipulador robótico acionado 

pneumaticamente com estrutura cinemática do tipo antropomórfica (WEIDLE, 2004; CARLOTTO, 

2005) que posteriormente foi construído através do trabalho de HÄRTER, acionado 

pneumaticamente com estrutura cinemática do tipo antropomórfica que foi desenvolvido e 

construído nos últimos anos da pesquisa com participação de diversos acadêmicos (WEIDLE, 2004; 

HÄRTER, 2005; CARLOTTO,2005/2006; FRANCESCHINI,2006, LANGNER, E. F.; 

VALDIERO, A.C,2006). Em todo o processo de desenvolvimento, seguem-se as recomendações de 

projeto de VALDIERO (2005). 

Através deste trabalho foram demonstradas as etapas da modelagem matemática, cinemática do 

movimento de um braço robótico com dois graus de liberdade. A partir da formulação de um 

modelo matemático, da simulação computacional e de determinados parâmetros foi possível 

analisar as características do movimento do braço, através de um modelo simples. Com isso foi 

possível perceber que o movimento do braço robótico é rotacional. Portanto, um dos parâmetros que 

dificulta a trajetória é o atrito, pois possui características que interferem nos movimentos de subida 

e descida. 

Os resultados obtidos com essa pesquisa demonstram a necessidade de estudar mais para poder 

tecer estratégias de controle de movimentos preciso do braço robótico na realização de tarefas 

compensando erros em folgas e atrito nos componentes. 

 

Conclusões  

Pode-se afirmar que a robótica é uma área ampla, que surpreende a cada dia, pois está sempre 

inovando e elaborando novos métodos e meios de funcionalidade de equipamentos automatizados 

computacionalmente, o braço robótico desenvolvido e aperfeiçoado no laboratório de robótica na 

UNIJUÍ – Campus Panambi, pode proporcionar uma ampla visão desse meio tão inovador e 

conciso, tanto na parte teórica como na parte prática podendo elaborar o projeto com auxílio de 

software  SolidWorks  e fabricar algumas das peças mais simples do braço, com supervisão 

constante do professor, sendo assim pode-se ter um aproveitamento agradável do tempo dedicado 

ao braço, podendo obter conhecimento sobre esse ramo.  
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