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DIMENSÕES E MASSAS DAS PERNAS DO ROBOT
Tabela 1 – Dimensões e massas das diversas juntas das pernas do robot.
	Juntas
	Entreeixos
	Massas

	Pé – q1L
	L01 = 20 mm
	m0 = 0,28 Kg

	q1L - q2L
	L12 = 22 mm
	m1 = 0,20 Kg

	q2L - q3L
	L23 = 160 mm
	m2 = 0,63 Kg

	q3L - q4L
	L34 = 120 mm
	m3 = 0,26 Kg

	q4L - q5L
	L45 = 53 mm
	m4 = 0,21 Kg

	q5L - q6L
	L56 = 18 mm
	

	Distância entre Pernas
	L44 = 150 mm
	

	Distância ao tronco
	L5CM = 75 mm
	m5 = 5,5 Kg

	
	
	

	Totais:
	LTotal = 393 mm
	m_total_perna = 1,58 Kg


[image: image2.png]g2l —— =8

qiL ——

m2 —— @

[m

123





Fig. 1 – Esquema das pernas do robot humanóide.
PAGE  
2

