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PROJETO DE UM SISTEMA DE CONTROLE/ENSINO PARA MANIPULADOR ROBOTICO
RHINO SCARA UTILIZANDO INTERFACEAMENTO POR JOYSTICKS

Raquel Mayumi Kawamoto (Bolsista PIBITI/CNPqg) e Prof. Dr. José Raimundo de Oliveira
(Orientador), Faculdade de Engenharia Elétrica e de Computacédo - FEEC, UNICAMP

Com a constante automatizacdo das industrias no mundo, a utilizacdo de robds tem sido de
extrema necessidade e de grande importancia ndo sO para a execucgdo repetitiva de uma
sequéncia pré-estabelecida de movimentos, como também para a realizacdo de tarefas
tediosas, perigosas ou que exigem pericia, for¢ca ou destreza além da capacidade humana ou
gue oferecam riscos a saude. Neste contexto, foi realizado o estudo de um modelo de robd
manipulador tipo SCARA (Selective Compliance Assembly Robot Arm) a partir do
desenvolvimento de uma interface homem/rob6 atualizando o antigo sistema proprietario do
fabricante RHINO Robotics, com melhorias como a operacdo por joysticks USB (Universal
Serial Bus). Foi realizada a programacéo com a biblioteca de criacdo de jogos Allegro
envolvendo um joystick e criando uma nova interface, obtendo dados do robd e permitindo o
mapeamento do intervalo das juntas para que fosse possivel a sua programacdo na
movimentacao isolada e interpolada das juntas, e também a leitura de posicdo e o0 acesso a
sinais externos do controlador do manipulador. O resultado do trabalho converge para um
sistema que possibilita melhor ergonomia, facilidade e intuicdo do usuario no ato da

programacéo do manipulador.
Rob6 - Interface homem-maquina - Allegro
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