
 

 

Figura 1 - Alcance frontal manual (pessoa sentada) e alcance no plano horizontal (pessoa sentada) [adaptado 
de ABNT, 2004] 

ÁREA DE TRABALHO NORMALIZADA  

VOLUME DE TRABALHO PROJETADO  

Figura 2 – Representação do espaço de trabalho obtidas através do modelo sólido do manipulador (na cor 
cinza) . Na cor verde é apresentado o volume de trabalho requisitado.  

Junta Valores limites 

1 (-140,62 até 140,62) [º] 

2 (0 até 0,45) [m] 

3 (0 até 0,3) [m] 

4 (-112,5até 112,5) [º] 

5  (-135 até135) [º] 

Tabela 2 - Valores limites das juntas 

 

Precisão do efetuador final [mm] ±2 

Massa deslocada [kg] 1 

 Volume de trabalho(largura x profundidade x altura) [m] 1 x 0,4 x 0,55 

Número de graus de liberdade 5 

Tabela 1 - Requisitos preliminares de projeto [Allgayer, 2011] 
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Figura 3 – Modelagem geométrica e foto do manipulador 

Figura 2 – Peça usinada para fabricação do acoplamento entre 1º e 2º grau de liberdade. 


