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IDENTIFICAGAO DE PARAMETROS DE UMA PLATAFORMA DE POSICIONAMENTO

Rafael Lauri Labigalini (Bolsista PIBIC/CNPq) e Prof. Dr. Jodo Mauricio Rosario (Orientador),
Faculdade de Engenharia Mecanica — FEM, UNICAMP

O objetivo desse projeto é a calibragcdo de uma plataforma hidraulica de posicionamento, mais
precisamente trata-se da plataforma de Stewart-Gough, manipulador paralelo capaz de alcangar
alta precisao e forga. Tal plataforma é aplicada em diversos problemas, como simuladores de véo,
teste de veiculos terrestres, entre outros. O objetivo final é reproduzir o espectro de movimentos do
mar, para tanto a plataforma deve alcancar posi¢cdes pré-determinadas com exatiddo, dai a
necessidade da calibragcdo. A partir de um estudo do modelo cinematico da plataforma é
desenvolvido um procedimento visando a identificagdo dos pardmetros necessarios. O trabalho
buscou o encontrar o0 método mais conveniente para calibragdo, levando se em consideragao
desde a precisdo do método a praticidade deste. Devido ao grande numero de calculos
necessarios, os algoritmos foram desenvolvidos em ambiente Matlab, podendo ser facilmente

convertidos para linguagem C ou mesmo adaptados para um ambiente visual.
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