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DESENVOLVIMENTO DE SOFTWARE DIDÁTICO DEDICADO À SIMULAÇÃO DE MANIPULADORES ROBÓTICOS 

ABREU, Renato Barbosa (Bolsista); PIZZIOLO, Tarcísio de Assunção (Orientador) 

Softwares de simulação permitem fazer estudos das variáveis de estado de sistemas sem a necessidade do uso de dispositivos de custo elevado. No estudo da robótica esse é um fator crítico, sendo os robôs, máquinas complexas e de alto custo. O aplicativo desenvolvido neste trabalho permite estudos sobre cinemática de manipuladores, configurações de braços robóticos, controle e programação de robôs. Neste trabalho foi desenvolvida uma interface didática utilizando computação gráfica para simulação de manipuladores robóticos; acrescentando recursos que permitem maior interatividade entre o usuário e o robô virtual. Na primeira etapa do projeto foi feito o estudo da cinemática de um braço articulado de três graus de liberdade, e foram determinadas as equações matemáticas através do algoritmo de Denavit-Hatemberg. O programa foi desenvolvido utilizando linguagem C++, com recursos de orientação a objetos que facilitaram bastante a construção da interface gráfica do programa. A biblioteca gráfica OpenGL foi utilizada para a modelagem do robô virtual. Os recursos gráficos desenvolvidos com esta biblioteca apresentaram alto desempenho durante as animações tridimensionais. Foram implementadas melhorias no programa tais como, permissão ao usuário para alterar o tamanho dos elos do manipulador, permissão para que o robô siga um conjunto de movimentos pré-programados pelo usuário, melhoramento da interface gráfica, controle do braço através de joystick e outros recursos que tornaram o software simulador mais interativo e didático. (PIBIC/CNPq) 

