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Titulo: [Modelagem estatica, otimizacdo da capacidade de forca e
projeto conceitual de rob6s humanoides em contato como o
meio

Resumo: |A coexisténcia de robés humanoides e seres humanos no dia-a-dia desperta um
sentimento de fascinio nas pessoas e ao mesmo tempo de frustragdo, pois a
maioria das aplicacdes mostradas em livros e filmes de ficgdo cientifica ndo péde
ainda ser verificada na vida real. E sua utilizagdo em substituicdo ao ser humano
em tarefas perigosas, insalubres, indesejadas ou onde existe escassez de mao
de obra ainda é restrita. Um grande esforco da comunidade cientifica é
empenhado no desenvolvimento desta classe de robds, mas existem ainda
muitos desafios a serem superados. Neste contexto, a adogdo da melhor postura
pelo rob6 humanoide na execucdo de tarefas onde ocorre o contato com o meio
€ uma area de pesquisa relevante. Na iteracdo do robd com o meio, surgem
forcas e momentos no ponto ou superficie de contato. Ao planejar uma tarefa, é
importante saber se o rob6 tem capacidade para aplicar as forgas e momentos
de contato desejados. Ao falhar na aplicagdo de forgas e momentos planejados,
o robd pode causar danos materiais e até acidentes com pessoas. Como em
geral o rob6 humanoide apresenta redundancia cinematica, determinar a melhor
postura para aplicar forgas e momentos de contato com o meio exige a solugéo
de equagbes ndo-lineares e que ndo possuem um Unico maximo (ou minimo)
global. Deve ser empregada uma técnica de otimizacdo global para resolver o
problema de otimizagdo da postura de rob6s humanoides em contato com o
meio. Na presenca de obstaculos, restricbes adicionais devem ser consideradas
no problema de otimizacdo. Os trabalhos a serem desenvolvidos neste projeto
visam o desenvolvimento de uma metodologia para otimizagdo da postura de
rob6s humanoides em contato com o meio. Serdo consideradas apenas tarefas
estaticas ou quase-estaticas, onde as velocidades do robd sdo reduzidas e os
efeitos dinamicos podem ser desprezados. Para a modelagem estatica do robd
humanoide sera utilizada a técnica de Kirchhoff-Davies com o emprego da teoria
dos helicoides. Para o evitamento de colisdes do robd com obstaculos estaticos
sera empregada a técnica das cadeias virtuais. A técnica heuristica de
otimizagdo global denominada evolugdo diferencial serd utilizada na resolugdo do
problema em estudo. A metodologia proposta sera genérica, podendo ser
empregada em robds humanoides com diferentes configuragdes e capacidades
de forga e momento dos atuadores. Sera elaborada uma interface para facilitar a
insercao das informagdes sobre o problema de otimizagdo a ser resolvido e para
visualizacdo dos resultados obtidos. Sera executado um projeto conceitual de
um robd humanoide a ser utilizado em tarefas que auxiliem pessoas idosas em
atividades domésticas.

Palavras chave: [Rob6 humanoide; otimizacdo; capacidade de forca
(maximo 5)

|Grande Area do conhecimento: |Engenharias

| Area do conhecimento: |Robotizagéo

Nome do Grupo de Pesquisa: |Robdtica
(CNPq - Diretorio)

Esta vinculado a outro projeto
de pesquisa?

Periodo de realizacdo: |05/14/2012 a 08/30/2014

A atividade receberd algum |N3o
aporte financeiro?:
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Propriedade Intelectual
(o resultado do projeto € ou
podera ser protegido por):

Envolvidos neste projeto de pesquisa

|Coordenador

N° do SIAPE

11918704

Nome do Coordenador: |Lucas Weihmann

CPF do Coordenador: (63267608015

Centro

: |CAMPUS DE JOINVILLE

Regime de trabalho: |DE

Fone de contato: |47 34615900

|
|
|
| Departamento: |[CAMPUS DE JOINVILLE
|
|
|
|

E-mail: |Iucas.weihmann@gmai|.com

envolvidas?

Carga hordria semanal nesta [10 horas
atividade:
Recebera remuneracdo nesta [Nao
atividade de pesquisa?
Vocé gostaria de participar do |Nao
guia de fontes da UFSC?
Outros prof. ou servidores da [Nao
UFSC envolvidos?
Alunos da UFSC envolvidos? Nao
Pessoas externas a UFSC Nao

|Outras Consideracoes

Alterada a data final de conclusé@o do projeto para coincidir com o final da orientagdo de aluno de iniciagdo cientifica
(PIBIC) que desenvolve trabalho sobre o tema.
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