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INTRODUCAO

Este projeto realizou o estudo de integracdo do dispositivo robético
movel Robotino num ambiente estruturado de manufatura industrial,
enfocando etapas de estudo que contemplam desde o planejamento de
um sistema de manufatura até a integragdo de um rob6 movel no
ambiente através de estretatégias de planejamento, controle e fusdo de
sensores.

METODOLOGIA

As etapas de desenvolvimento
seguiram as seguintes fases de estudos
e de implementagdes:

e Sistema de Planejamento: realizacdo
do mapeamento e localizagdo de um
ambiente estruturado e utilizagdo de
um algoritmo de busca para o
planejamento de trajetéria do robo

eSitema de Controle e Supervisdo:
Estudo da cinematica de robos mdéveis
e implementacdo utilizando o software
Robotino View™ e a ferramenta
Simulink do MATLAB™

eSimulagdes e teste de validagdo:
Integracdo das etapas anteriores e
validagdo em um estudo de caso
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RESULTADOS

O Sistema de Planejamento desenvolvido utilizou o algoritmo de
Djikstra (Mainardi, 2010) em linguagem MATLAB™ e possibilitou planejar
o deslocamento de menor custo a partir do mapeamento do ambiente.

O Sistema de Controle e Supervisdo desenvolvido em linguagem
Simulink mostrou-se eficaz e a modularidade dos blocos de comando do
Robotino permitem o desenvolvimento de atividades mais complexas
utilizando o robé mével.

Finalmente, o Sistema de Planejamento foi integrado ao Sistema de
Controle e Supervisdo em um estudo de caso em que o Robé interage
com um ambiente estruturado de manufatura industrial projetado para a
realizagdo dos testes finais.

CONCLUSOES

As atividades do projeto alcangaram o objetivo de oferecer um
conjunto flexivel e escaldavel. O estudo de caso proposto permitiu
integrar os resultados do Sistema de Planejamento e do Sistema de
Controle e Supervisdo, resultando no desenvolvimento de uma
plataforma de automacdo industrial flexivel para utilizagdo em
atividades de ensino, atividades de extensdo a comunidade e atividades
de pesquisa na area de automacdo industrial e robdtica.
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