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Introducao
e Um robo industrial € composto por: Sensor
e Manipulador — elementos estruturais rigidos (elos), Elo 2
articulacoes (juntas —J1, J2, ..., In) e base; \
e Atuadores — acionadores, convertem energia elétrica, Elo 3 ‘ Atuador
hidraulica ou pneumatica em poténcia mecanica. Em geral, .
, . . . Unidade de
ha um atuador por junta de movimento do rob6 (J1, J2,...) [o_.]
. Controle
controlado por um drive;
 Sensores — monitoram o movimento do rob0 (velocidade, ® O T
posicao, etc.); @
e Unidade de controle — gerenciamento dos parametros
operacionais do robd, comanda os atuadores com base nas
informacoes dos sensores e na programacao de movimento; -
* Unidade de poténcia — associada aos atuadores, pode ser ~
uma bomba hidraulica, compressor ou fonte elétrica; Unidade de
 Elemento terminal (ET) — pode ser uma garra ou ferramenta Poténcia
para uma aplicacao especifica.
Objetivo Resultados
R5435/MO08BUS
Desen\{olvimento de um controlador basico para robos — (1) a’r/'ve/l's e __-'-__'__. — ’-__'y
(2) unidade de controle central e (3) teach pendant, que é a T T T TS0 T 0 | T
ferramenta de programac3o e operacdo manual do robé. Sl L NE 2/t
: : , - S N e N
Metodologia ou Material e Métodos W) 5 8 &) &)
1. Drive — etapa de poténcia elétrica para acionar os motores, S'Stem? dde
circuito de leitura de encoder, microprocessador para o controle gsczz SO ;Zbé
do sistema e da comunicacao baseada no protocolo ModBus; |

2. Controle - placa microprocessada com Linux embarcado, com
saidas de ethernet e HDMI, para a comunicacao e interface
grafica, programados em linguagem Python. Comunicacao com
drivers e teach pendant por uma rede RS485/ModBus;

3. Teach pendant — sistema microprocessado, com comunicacao
dupla: ModBus com os drivers e controlador; bluetooth com
smartphones android, para os quais desenvolvido um aplicativo
para movimentacao e programacao do robo.

Conclusdes parciais

Placa Raspberry de

Entende-se que os resultados iniciais sao satisfatorios, considerando implementacio do Controle

a grande complexidade na implantacao da comunicacao sob uma
rede RS485/ModBus, que ocorre de forma distinta em cada uma das

trés partes do projeto. A previsao para a conclusao do projeto é
2019/1.
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