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Plataforma didatica com bracgo robotico
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Funcao

Destinado ao estudo de robdtica, laboratorio de robotica, realizacdo de experimentos sobre: Robotica.
Sistema de coordenadas por articulacdes, através da utilizacdo de um braco roboético. Configurando o
software Cidepelab para controle do braco robotico. Sistema de coordenadas por articulagdes ou de juntas.
Realizando a movimentacdo manual do braco por sistema de coordenadas por articulagdes. Movimentacao
em torno do eixo da articulagao rotativa J1, do eixo J2, do eixo J3 e do eixo J4. Sistema de coordenadas
cartesianas na utilizagdo de um braco robdtico. Configurando o software Cidepelab para controle do braco
robotico. Realizando a movimentacdo manual do braco utilizando o sistema de coordenadas cartesianas.
Movimentacédo do braco ao longo do eixo X, ao longo do eixo Y, ao longo do eixo Z e em torno do eixo R.
Movimentacao de pecgas nos eixos yz utilizando a ferramenta ventosa ao braco robdtico. Determinando as
coordenadas das posi¢des iniciais e finais da pegca que se deseja movimentar. Criando sequéncia de
posicbes para movimentacdo das pegas da posicao inicial até a posicao final. A trajetéria e o
deslocamento. A diferenca entre deslocamento e distancia percorrida. Movimentacgao de pegas nos €ixos xz,
através de um brago robdtico. Movimentacdo de pegcas nos eixos xyz, através de um braco robdtico.
Armazenamento em uma plataforma industrial através da utilizagcdo de um braco robético. Configurando o
software Cidepelab para controle do braco robdtico. Determinando as coordenadas das posicoes das
pecas, embalagem e estoque. Criando sequéncia automatica no software Cidepelab para execucado da
tarefas de armazenamento, etc.



Observacao: Os experimentos sugeridos estdo disponiveis através de manual fisico que acompanha o
produto e de forma virtual por meio de acesso a ferramenta em nivem com utilizacdo de login e senha.

Areas de Conhecimento
Fisica - Cidepe STHEAM

Nivel de Ensino

Graduacao - Ensino Técnico - Ensino Médio

Principais Experimentos

Sistema de coordenadas por articulagdes, através da utilizagdo de um bracgo roboético. - 1092.001B

Sistema de coordenadas cartesianas, através da utilizagdo de um brago robdtico. - 1092.002B
Movimentacao de pecas nos eixos yz, através de um braco robotico. - 1092.003B

Movimentagao de pegas nos eixos xz, através de um brago robético. - 1092.004B

Movimentagao de pecas nos eixos xyz, através de um braco robotico. - 1092.005B

Movimentagao sucessivas de pegas nos eixos yz, através de um braco robético, empilhamento. - 1092.005C
Armazenamento em uma plataforma industrial através da utilizacao de um braco robdtico. - 1092.006B
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