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O estudo da cinematica inversa de um braco rob6tico com 6 graus de liberdade (DoF) requer
0 entendimento preciso das posicdes e orientacbes do manipulador final (end-effector) no
espaco tridimensional. Nesta metodologia, abordamos duas fases distintas: a primeira
aplicacdo geografica cartesiana e a segunda aplicacdo por coordenadas esféricas. Ambas as
fases foram elaboradas em linguagem Python, evoluindo para simulacédo e controle do robd
com utilizacdo de Matlab. O braco robotico é composto por seis juntas articuladas, das quais
trés sdo responsaveis pela entrega no espaco tridimensional, enquanto as outras trés
controlam a orientac¢do do manipulador final. Essa configuracdo € comum em manipuladores
do tipo antropomorfico, permitindo mobilidade suficiente para alcancar qualquer posicao e
orientacdo dentro de seu espaco de trabalho. Na segunda fase, o estudo foi expandido para
articulacdes esféricas, que oferece uma abordagem mais natural para certos tipos de
movimentos, especialmente aqueles que envolvem giros e movimentos radiais. Apos a
transicdo para a utilizacdo de coordenadas esféricas no estudo da cinematica inversa,
observou-se uma movimentacdo mais eficiente e natural do brago robotico, especialmente
em tarefas que envolvem movimentos de rotacdo e rotacdo radial. Em resumo, o uso de
coordenadas esféricas trouxe uma melhoria significativa na efetividade da movimentagdo do
braco robdtico, especialmente em tarefas rotacionais e trajetdrias curvas. Movimentos que
projetam ajustes continuos no espaco cartesiano foram realizados de maneira mais eficiente
e natural no sistema esférico, resultando em menor erro de aproximacgdo, maior precisdo e
reducdo do tempo de design. Essa metodologia se mostrou particularmente util para melhorar
0 desempenho do robd em aplicacdes que desativam alta precisdo e movimentos suaves em
torno de objetos ou a necessidade de transpor obstaculos.
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