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RESUMO

O objetivo deste trabalho ¢ dar suporte a uma pesquisa em dinamica de contato
em desenvolvimento na Divisdo de Mecénica Espacial e Controle (INPE) e no
Laboratério de Robdtica do Departamento de Engenharia Mecanica (UNITAU), a qual
também envolve o Centro Aeroespacial Alemio (DLR) e o CTA (ITA). Neste sentido, o
trabalho da aluna consiste em coletar, armazenar e converter dados experimentais
provenientes de um sensor de forca e torque e, posteriormente, implantar uma interface
visual (utilizando a plataforma Delphi) que facilite a comunica¢do com o usuario. O
sensor de for¢a e torque encontra-se montado na extremidade do manipulador robotico
denominado ROBOTAU, locado no referido laboratorio. Este manipulador possui
configuracdo cilindrica e pretende-se utilizé-lo, assim como ao sensor, em experimentos
de identifica¢do de parametros de contato. Alguns testes estdo previstos para serem
executados com o sensor. Estes testes pretendem verificar a precisdo de sua montagem e
a compreensdo de seus dados. A aluna estara também envolvida com esses testes. Como
resultado final deste trabalho de iniciagdo cientifica, espera-se que o sensor de for¢a e
torque esteja pronto para ser utilizado nos experimentos mais complexos acima citados
e que envolve trabalhos de um grupo de pesquisas.
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