Eprh ] RAA )
REUNIAO ANUAL DE AVALIACAO PRHS

ry
a'tlp Aracaju

272 30010 de 2013

MODELAGEM DINAMICA DE MANIPULADOR
ROBOTICO PARA APLICACOES SUBAQUATICAS

Guilherme Oliveira Roguete, Jones Yudi

Bolsista PRH-PB 23, guilhermeoliveir@gmail.com, Departamento de Engenharia Mecénica,
Faculdade de Tecnologia, Universidade de Brasilia

RESUMO

MOTIVACAO: A exploracdo offshore impde varias dificuldades de operacdo, dificuldades que
impossibilitam a acdo humana em determinados locais pelo grau de periculosidade e pela limitacdo
humana. A introducdo de rob6s para a realizacdo de algumas tarefas se faz necessaria, e o estudo do
comportamento desses robds subaquaticos é interessante.

OBJETIVO: A modelagem da dinamica de movimentos de um manipulador robético comum ja é um
conhecimento comum aos profissionais da area de robética. Em aplicacBes industriais e académicas,
geralmente o manipulador encontra-se em ambiente terrestre, e 0 atrito viscoso de seus componentes e
0 ar é desprezivel. Em um ambiente subaquatico, 0 movimento do corpo do manipulador adiciona um
componente de inércia variavel a sua dinamica. O objetivo deste projeto é modelar dinamicamente 0s
movimentos de um robd manipulador em um ambiente subaquatico, corrigindo/estendendo o0 modelo
de um manipulador terrestre. O estudo desse modelo dindmico é essencial para o projeto de
controladores de posicdo/velocidade de manipuladores robdticos subaquéaticos, tornando-os mais
precisos e confiaveis.

APLICACAO NA INDUSTRIA DO PETROLEO: Com a modelagem dindmica do manipulador,
sera possivel mensurar as forcas hidrodindmicas envolvidas na movimentacdo do manipulador
subaquatico, podendo assim tomar medidas afim de compensar as reacOes originadas de tais forcas na
base do manipulador, afim de que o submarino mantenha a estabilidade.

RESULTADOS OBTIDOS: Cadigo no programa MatLab para o calculo das forcas hidrodinamicas.
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