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PROJETO E DESENVOLVIMENTO DE SISTEMA DE SUPERVISAO E CONTROLE
COOPERATIVO PARA INTEGRACAO DE ROBOS EM CELULA AUTOMATIZADA

Diego Henrique Rigatto (Bolsista SAE/UNICAMP) e Prof. Dr. Jodo Mauricio Rosario
(Orientador), Faculdade de Engenharia Mecénica - FEM, UNICAMP

Neste projeto de Iniciagdo Cientifica foi proposta a implementacéo de uma célula automatizada
cooperativa para integragdo de robds industriais e uma plataforma robética com trés graus de
liberdade. Inicialmente foram realizadas as etapas de validagdo e testes de juntas robéticas, a
partir do desenvolvimento de um sistema de aquisicdo e monitoramento de juntas roboticas.
Tendo em vista a alta complexidade da plataforma de movimentacdo com trés graus de
liberdade, foi implementada inicialmente neste trabalho uma bancada simplificada de uma junta
robética, com o propoésito de simular um grau de liberdade de um robd submetido a efeitos de
mudancas inerciais ao longo de uma trajetéria. Desta forma poderemos avaliar em trabalhos
futuros o desempenho de uma dada técnica de controle, sujeita a perturbacdes (acoplamento
de outras juntas). Foi desenvolvida uma interface em linguagem LabVIEW™ para superviséo e
controle, permitindo através da mesma a aquisicdo e tratamento de informacdes provenientes
dos sensores das juntas. O sistema de supervisdo e controle implementado permitira a
simulacdo e validagdo de operacdes a realizadas no controle de uma junta mecéanica com

aplicagcdo em sistemas roboticos.
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