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1. Infroducao

Este projeto de iniciacao ciéntifica utilizou plataforma experimental disponivel no Laboratorio de Automacao Integrada e Robodtica (LAR) da
Faculdade de Engenharia Mecanica da UNICAMP, onde foi implementado um sistema de supervisao e controle de juntas robdticas utilizando o
Labview™., Assim, os seguintes temas foram desenvolvidos:

a) Conceitos basicos de controladores PID e sua implementacao em MatLab-Simulink™,

b) Modelagem dinamica de uma junta robotica (um grau de liberdade) considerando o seu sistema de acionamento e controle (Fig. 1),

c) Utilizacdo do LabView™ e MatLab Simulink™ para implementacao da parte pratica do projeto.

2. Parte Experimental

A principio foram estabelecidos os parametros do motor utilizados no braco robotico,
assim como fez-se a modelagem do sistema obtendo-se as suas funcbOes de
transferéncia. O resultado obtido foi utilizado para a implementacdo da planta no
MatLab — Simulink™ (Fig. 2).

O meétodo para obtencao dos parametros do controlador PID foi o de Chien-Hrones-
Reswick, no qual os ganhos do controlador PID podem ser facilmente obtidos a
partir da curva da resposta no tempo do sistema sujeito a excitacao (Fig. 3).
Simultaneamente ao desenvolvimento tedrico no Simulink foi desenvolvido o sistema Fig. 2:. Planta em malha fechada do braco robotico
de aquisicao de dados do motor e seu controle no LabView ™ (Fig. 4).
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3. Resultados e Discussao

Fig. 3 a)Resposta no tempo do sistema b) Escolha do tipo de
controlador usando o método de CHR c¢) Calculo dos ganhos do

A Fig. 5 mostra a resposta do sistema ao degrau sem a aplicacao do ,
controlador com o méetodo de CHR

controlador e depois com a aplicacao dos parametros de controle calculados.
Estes resultados no MatLab Simulink, comprovam a eficiéncia do controlador. o ——
Também demonstra o tempo de estabilizacdo e que o valor do impulso inicial é = = '
realmente respeitado, demonstrando a escolha correta dos parametros do
sistema, baseando-se no Método de Chien-Hrones-Reswick, que demostrou-
se eficiente para o sistema proposto no projeto.

Quanto ao sistema de controle proposto no LabView, atraves de testes, notou-
se que o sinal que deveria ser recebido em pulsos apresenta muito ruido, nao
sendo possivel o reconhecimento preciso dos pulsos de clock pelo programa,
assim, o contador de pulsos contava-os aleatoriamente, o que nao contribuiu
para o funcionamento correto do programa, o qual seria eficiente caso os
pulsos de entrada fossem recebidos corretamente — em um sistema ideal.

Fig. 4 Representacao do sistema de tratamento de dados e
supervisao implementado no LabView.
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4. Conclusao

O programa LabView™ associado ao MatLab™ demonstrou ser de grande utilidade no planejamento
e no controle de motores.

Como possivel solucao para o problema dos ruidos nos pulsos de clock, propds-se a utilizacao de
um contador de clocks externo a entrada da placa, assim o sinal de entrada passaria a ser a

contagem de pulsos. O que alem de melhorar a qualidade da medida de velocidade, tornaria o

programa mais eficiente, ja que a funcao principal do LabView neste caso, seria somente a
supervisao do sistema robdatico.
A implementacao da parte web do projeto, € uma etapa simples, que deve ser realizada apos 0s
testes de bancada e validacao do programa supervisor.
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Este projeto fol de suma importancia no desenvolvimento do curso de engenharia de controle e
automacao, uma vez que lida com uma das principais disciplinas do curso que sao controle de
sistemas mecanicos e robotica. Fig. 5 a) Resposta ao degrau unitario sem o PID

b) Resposta ao degrau unitario com o controlador
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