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0 projeto de manipuladores industriais, devido ao seu
elevado grau de complexidade e multidisciplinaridade,
resuita numa atividade de alto custo, o gque justifica a
utiltiza¢do de técnicas apropriadas de modelagem e
simula¢8o0 numérica. Estas ferramentas computaclionais
fornecem informacdes do desempenho destes equipamentos,
antes mesmo da sua constru¢do fisica. Dentro deste
contexto, o projeto cinematico tem uma grande importéncia,
pols é nesta etapa que sSe obtem Informagles tais como: &
cadeia cinematica mais apropriada, 0 espaco de trabalho, a
viabilidade e a melthor trajetéria para a execu¢ldo de uma
determinada tarefa. 0 trabalho é a implementa¢do numérica
do calculo da cinemdtica inversa pelo método de Newton-
Raphson, isto é, calcuta o0s deslocamentos necessarios a
cada junta para que a garra atinja uma determinada
posi¢cdo e orienta¢do no espa¢o. O programa possibilita a
andlise de qualgquer configugdo de manipulador. A entrada &
via araquivo para configuragdes conhecidas, e via teclado
para outras. As saidas sd3o0 da forma de tabelas e graficos.
Este trabalho € um primeiro passo para uma andlise cinema-
tica mais ampla e seus resultados sdo considerados satis-
fatérios e de grande importdncia para projetoc e também
para anélise de manipuladores }& existentes.(CNPq).



