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INTRODUGAO

O objeto de estudo deste projeto de iniciacdo cientifica é a
implementagédo do sistema de supervisdo e controle de uma mesa de
posicionamento (dispositivo mecatrénico) constituida de 3 graus de
liberdade (GL) - duas juntas robéticas rotacionais e uma
prismatica[1]. Isso inclui o desenvolvimento do modelo matematico
associado a cada uma das juntas, através da descricdo da
plataforma (modelagem cinematica e dindmica da mesa).

A validagdo deste modelo e estratégias de controle
implementadas sera realizada utilizando a ferramenta computacional
MATLAB™. Um sistema de supervisdo e controle foi implementado
utilizando LABVIEW™, e sua utilizagdo final representa grande
interesse académico e industrial.

METODOLOGIA

A Cinematica do sistema foi modelada matematicamente tanto no
modo direto quanto no inverso. Apds isso, a dindmica do sistema foi
modelada.

O resultado foi implementado no ambiente MATLAB-Simulink™.
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RESULTADOS E DISCUSSAO

Na modelagem direta foi utilizado o algoritmo de Denavit-
Hartemberg (DH).

Na modelagem inversa uma inversdo numérica da matriz
Jacobiano é realizada, onde cada incremento angular A8 varia de
acordo com cada pequeno deslocamento Ax do elemento terminal.
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Modelo matematico obtido no MATLAB-Simulink™  representa a
modelagem dinamica. Cada junta robdtica da Plataforma Robética foi
modelada como um motor DC acoplado a uma carga.
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Foi realizado um estudo da variagdo das inércias com o movimento da
mesa, sendo utilizado um gerador de trajetdrias para as juntas, de modo que
os movimentos das juntas fiquem sincronos, isto € o movimento de cada
junta inicia e finaliza conjuntamente.

Um sistema supervisor foi implementado em linguagem LabVIEW™ que
permitiu a realizagdo de tarefas automatizadas baseada na coordenagéo e
integragédo de dois robds industriais (IRB 140 e IRB 1400 da ABB™) e o
dispositivo robético com trés graus de liberdade (robd PRR), com o objetivo
de auxiliar o trabalho cooperativo de robds manipuladores convencionais em
trabalhos de usinagem e soldagem de dispositivos mecanicos complexos
que necessitam de mais graus de liberdade para realizarem trajetérias
complexas.

O controle das juntas robdticas é realizado através de uma interface A/D
que comanda os motores das juntas.

CONCLUSAO

A partir da ferramenta LabVIEW™, esta aplicagéo foi integrada a uma célula
automatizada de soldagem constituida de dois robds industriais que devera
trabalhar num sistema colaborativo através da WEB.

Foram realizadas etapas referente a modelagem cinematica e dindmica
desse dispositivo mecatronico e posterior simulagdo utilizando o software
MATLAB-Simulink™, permitindo a obteng&o das trajetérias de cada junta para
geragdo de movimentos da mesa através do software de supervisdo e controle
implementado em LABVIEW™,
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