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Formulario de Tramitagcado e Registro

Situacdo:Relatério Final em Aprovacgao
O formulario original foi alterado.
Protocolo n°: 2014.0042

| Situacao da Atividade: |Atividade realizada

| Titulo: |Cinemética de rob6s reconfiguraveis

Resumo:

Um problema atual em mecanismos e robdtica é a reconfigurabilidade. Os
mecanismos e robds tradicionais estdo enfrentando os desafios de
adaptabilidade e reconfigurabilidade para atender as demandas da industria.
Neste contexto, faz-se necessario desenvolver novos robds que sejam
reconfiguraveis.

Neste projeto pretende-se estudar novas configuragdes de robds de configuragdo
veriavel ou reconfiguraveis. Mecanismos e robds de configuragdo variavel podem
mudar sua geometria para realizar novas tarefas e a mudanga da geometria
estrutural ndo afeta a mobilidade do robd. Neste projeto também pretende-se
estudar a cinematica de novas configuracGes de robds.

A reconfigurabilidade é um tema atual na robdtica e, neste projeto, pretende-se
contribuir para o desenvolvimento de novos robés reconfiguraveis. A mobilidade
€ uma tema central pois o

objetivo é desenvolver mecanismos e robds que mudem de geometria sem
alterar a mobilidade. Os estudos sobre a mobilidade estdo relacionados com
teoria de helicoides (screw theory) e também serdo foco de estudo neste
projeto.

Palavras chave:
(maximo 5)

Cinematica; teoria de helicoides; teoria de grafos; quatérnios

|Grande Area do conhecimento:

|EngenhaHas

| Area do conhecimento:

|Robotizagéo

Nome do Grupo de Pesquisa:
(CNPq - Diretorio)

http://plsqll.cnpq.br/buscaoperacional
/detalhegrupo.jsp?grupo=0043305RDDHQQO

Esta vinculado a outro projeto
de pesquisa?

Periodo de realizagdo:

02/01/2014 a 08/25/2014

A atividade recebera algum
aporte financeiro?:

Nao

Propriedade Intelectual
(o resultado do projeto € ou
podera ser protegido por):

Envolvidos neste projeto de pesquisa

|Coordenador

| N© do SIAPE:

3531398

Nome do Coordenador:

|Roberto Simoni

3339896941

|
| CPF do Coordenador:
|

Departamento:

|CAMPUS DE JOINVILLE
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Centro: |CAMPUS DE JOINVILLE
Regime de trabalho: |DE
Fone de contato: |99140883

E-mail: |roberto.simoni@ufsc.br

Carga horaria semanal nesta |8 horas
atividade:

Recebera remuneracdo nesta [Nao
atividade de pesquisa?

Vocé gostaria de participar do |Ndo
guia de fontes da UFSC?

Outros prof. ou servidores da |Sim
UFSC envolvidos?

Alunos da UFSC envolvidos? Sim

Pessoas externas a UFSC Nao
envolvidas?

Participantes
Participante: DANIEL MARTINS CTC-DEPTO DE ENGENHARIA MECANICA Aprovado
Participante: HENRIQUE SIMAS CTC-DEPTO DE ENGENHARIA MECANICA Aprovado

|Outras Consideracoes

Participam do projeto os alunos de Doutorado:
Anelize Zomkowski Salvi e Luiz Alberto Radavelli.
OBS: A inclusdo de alunos no link acima ndo funciona.

A. Producgéo Intelectual: Produgao Bibliografica

1. Artigo completo em periodico especializado de circulagao internacional indexado pelo ISI
(http:/lisi0.isiknowledge.com/portal.cgi/ ).

|2. Artigos completos em revistas nacionais indexadas

3. Artigo completo em periédico especializado ndo indexado pelo ISI, mas que pode constar em indexadores
regionais como os da Unicamp, da UNAM (México) ou outros e artigo completo em periédico especializado
de circulagao restrita

SIMONI, R. ; Simas. H. ; Martins, D. . TRIFLEX: Design and Prototyping of a 3-DOF Variable-Configuration Parallel
Manipulator with Self-Aligning. International Journal of Mechanical Engineering and Automation, 2014. ISSN: 2333-9179.

4. Trabalho completo em anais de congresso internacional.
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|5. Trabalho completo em anais de congresso nacional.

|6. Resumo publicado em anais de congresso internacional.

|7. Resumo publicado em anais de congresso nacional.

|8. Livro publicado.

|9. Capitulo de livro publicado.

Radavelli, Luiz Alberto ; De Pieri, Edson Roberto ; Martins, Daniel ; Simoni, Roberto . Points, Lines, Screws and Planes in
Dual Quaternions Kinematics. In: Jadran Lenarci¢, Oussama Khatib. (Org.). Advances in Robot Kinematics. 1ed.New York:
Springer International Publishing, 2014, v. , p. 285-293.

|10. Livros Organizados.

|11. Dissertag6es de Mestrado

|12. Teses de Doutorado

|13. Outros

B. Produgéo Intelectual: Produgao Técnica

Producao Técnica

Relatério financeiro e prestacdao de contas

Despesas:

Receitas:

Org3os financiadores:

Saldo (se houver):

Destino do saldo (se houver):

Parecer do |[Aprovado
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| Departamento: |
| Data de aprovagdo: [04/01/2014 - Ad-referendum

| N° do Processo: [2014.0042
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