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necessidade de aumentar @ produgdo em sistemas robotiza-
ﬁns industriais tem provocado a elevacdo da sua velocidade
de operacdo. Com isso, o©0s modelos de maniouiadores
rob6ticos oue consideram as |igagles rigidas naoc conseguem
representar fendmenos dindmicos importantes associados com
2 flexibilidade da estrutura, tais como as ressonancias
estruturais. Este trabalho apresenta uma metodologia para a
modelagem € anéalise dinamica de robos manipuladores,
considerando a flexibilidade das ligacdes, desenvolvida no
Laboratorio de Projetc. O seu objetivo € auxiliar as etapas
orel iminares do vrojeto mecanico de robds -industriais. Esta
metodoiogia &€ um passo fundamental para o desenvolvimento e

imetementacdo de um sistema computacional dge apoio @&o
projeto de robds, e estd baseada na formulacdo Lagrangiana
e no método de elementos finitos. GCom as eaquacdes de
movimento obtidas serao efetuacdas trés tipos de analises:
g)analise de . autovalores € autovetores: blanailse
transiente para obtengcdo ¢a resposta dinamica no tempo.
cdanédlise estdtica para determing¢ao’ das tensbes e

deformacdes da estrutura. A formulacd&o foi desenvolvide
parg manipuladores articulados espaciais, considerando as
iigagbes flexiveis e as juntas . rigidas, nesta wprimeira

etapa de desenvolvimento. (CNPQO)



