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A plataforma de Stewart-Gough € um manipulador paralelo com seis graus de liberdade,
utilizados para o seu posicionamento e orientacdo, muito Util na simulagdo de movimentos do
mar, testes veiculares e simuladores de v6o. Este trabalho tem como objetivo a implementagao
de um sistema de validacdo, visualizagao e controle dos movimentos da plataforma. Para tal,
foram estudados métodos para obter o modelo cinematico, tanto direto quanto inverso de
manipuladores, utilizando matrizes de transformagdes homogéneas, angulos de Euler, RPY,
quartenions para o caso da modelagem inversa, calculo do jacobiano. Como o objeto de estudo
€ um manipulador paralelo, as suas variaveis de juntas a partir de uma posi¢do conhecida é um
processo bem direto, o que permite a sua utilizagdo em tempo real. A partir do modelo pode ser
feito um software para a sua validagéo e visualizagdo, com a implementacdo de um gerador de
trajetorias. Para isso é utilizado o software Matlab — Simulink, aplicativo interativo que esta
fundamentado em diagrama de blocos, com o objetivo de modelagem, simulacéo e analise de
sistemas dinamicos continuos, discretos ou hibridos, tudo isso usando o ambiente numérico do
Matlab. O software Labview, que utiliza programacao grafica feita através do método de fluxo
de dados, permite o desenvolvimento da supervisdo e controle dos movimentos da plataforma.
Conclui-se entdo que a utilizagdo da plataforma de Stewart-Gough e de outros manipuladores

paralelos € muito proveitosa em varias aplicagdes praticas, académicas e industriais.
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