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Neste projeto de Iniciação Científica foi proposta a implementação de uma célula automatizada 
cooperativa para integração de robôs industriais e uma plataforma robótica com três graus de 
liberdade. Inicialmente foram realizadas as etapas de validação e testes de juntas robóticas, a 
partir do desenvolvimento de um sistema de aquisição e monitoramento de juntas robóticas. 
Tendo em vista a alta complexidade da plataforma de movimentação com três graus de 
liberdade, foi implementada inicialmente neste trabalho uma bancada simplificada de uma junta 
robótica, com o propósito de simular um grau de liberdade de um robô submetido a efeitos de 
mudanças inerciais ao longo de uma trajetória. Desta forma poderemos avaliar em trabalhos 
futuros o desempenho de uma dada técnica de controle, sujeita a perturbações (acoplamento 
de outras juntas). Foi desenvolvida uma interface em linguagem LabVIEWTM para supervisão e 
controle, permitindo através da mesma a aquisição e tratamento de informações provenientes 
dos sensores das juntas. O sistema de supervisão e controle implementado permitirá a 
simulação e validação de operações a realizadas no controle de uma junta mecânica com 
aplicação em sistemas robóticos. 
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