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UTILIZACAO DE PLATAFORMA DE ROBOTICA MOVEL INTEGRADA A UM AMBIENTE
ESTRUTURADO DE MANUFATURA INDUSTRIAL

Rosana Ayumi Tomonari Yamasaki (Bolsista PIBIC/CNPq) e Prof. Dr. Jo&o Mauricio Rosario
(Orientador), Faculdade de Engenharia Mecénica - FEM, UNICAMP

Este projeto de Iniciacdo tem como principal objetivo o estudo de integragdo de um dispositivo
robético mével industrial - Robotino™ num ambiente estruturado de manufatura industrial,
enfocando etapas de estudo que contemplam desde o planejamento de um sistema de
manufatura até a integracdo deste dispositivo nesse ambiente através de estretatégias de
planejamento e controle de trajetérias e fusao de sensores. O Sistema de Planejamento realiza
0 mapeamento e localizagcdo do rob6 no ambiente estruturado, apds o mapeamento do
ambiente utilizando o conceito de mapas topoldgicos deve ser aplicado um algoritmo de busca
para planejar a rota do rob6 mével de acordo com o destino desejado. O Sistema de
Supervisdo e Controle envia os comandos ao robd para ele seqguir a trajetoria determinada pelo
Sistema de Planejamento e supervisiona o caminho para assegurar que a trajetéria se mantém
correta. A etapa final deste projeto de pesquisa € a integracédo das etapas descritas através de
um estudo de caso utilizando um ambiente estruturado que permitira a validagdo dos

resultados obtidos.
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