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INTRODUCAQ

A maioria dos sistemas robéticos construidos para uso em chao
de fabrica atualmente, sao desenvolvidos com configuracoes
especificas definidas em funcao das operagoes associadas as
aplicacoes para as quais o sistema foi inicialmente especificado. Sao
raras arquiteturas roboéticas modulares flexiveis e reconfiguraveis
estruturalmente que dispoem de controle distribuido.

A proposta do projeto é o desenvolvimento de sistemas digitais de
controle para robos manipuladores utilizando o conceito de agentes
e inteligencia artificial implementados em mddulos mecatronicos,
visando viabilizar a utilizacao de sistemas com estruturas de robos
flexiveis, permitindo a reestruturacao dos componentes e sua
reconfiguracao para novas aplicacées, mantendo o desempenho e a
integridade.

OBJETIVOS

O objetivo é desenvolver um hardware que utiliza um modelo de
controle distribuido baseado em agentes para o rob6 manipulador de
acionamento pneumatico de 05 graus de liberdade desenvolvido no
LAMECC. O hardware deve ser capaz de realizar a aquisicao de dados
dos sensores de posicao e pressao de cada atuador pneumatico e
gerar os sinais de controle necessarios para controlar as
servovalvulas pneumaticas, tudo isso mantendo suas caracteristicas
com relagdo a flexibilidade e robustez .

Figura 1 — Robd manipulador com Figura 2 — Esquema da disposicao dos modulos
acionamento pneumatico mecatronicos acoplados em cada grau de liberdade do
desenvolvido no LAMECC. robo.

DESENVOLVIMENTO

Os moddulos mecatronicos sao controladores distribuidos que
utilizam técnicas de controle baseadas em inteligéncia artificial e
agentes. Um agente mecatronico € um agente racional ou inteligente
contido em um mddulo mecatronico, ou seja, € capaz de perceber,
decidir quando e como agirr e atuar no mundo fisico
autonomamente. A arquitetura de controle proposta foi concebida
de forma a atuar de forma flexivel, sendo o controle individual de
cada grau de liberdade implementado em um hardware dedicado.
Esta arquitetura esta baseada em uma plataforma de processamento
de dados contendo um sistema-operacional embarcado, trabalhando
juntamente com  dispositivos de aquisicdo e atuacao
microprocessados.

Figura 3 — Foto da placa RaspberryPI (centro) e das placas desenvolvidas e confeccionadas no
LAMECC que fazem interface com o Raspberry, constituindo o mdédulo mecatronico.

Os mddulos mecatronicos sdo constituidos de trés placas. A
primeira placa é o RaspberryPl, onde as rotinas de controle, os
arquivos de trajetdrias e a logica de inteligéncia artificial, baseada em
agentes, sao programados e onde é realizado quase todo o
processamento digital de dados. O RaspberryPi € um computador de
baixo custo, de dimensbes aproximadas as de um cartdao de crédito e
que pode ser conectado a um monitor de computador ou TV, usando
teclado e mouse padrao ou acessado por rede de outro computador.
A segunda placa contém um microcontrolador PIC18F4580 e faz a
aquisicdo de dados dos sensores, assim como a conversdao AD/DA dos
sinais para posterior processamento. A terceira placa comporta as
conexoes de alimentagao e a conexao com os sensores. Assim, esta
placa realiza o condicionamento dos sinais medidos e a amplificagao
do sinal de saida para o acionamento dos atuadores.

Figura 5 — Foto da bancada pneumatica de
testes com dois mddulos mecatronicos que
controlam dois atuadores pneumaticos,
prontos e funcionando.

Figura 4 — Foto do moddulo mecatronico
montado.

CONCLUSOES

Até o presente momento vdarios testes foram feitos com os
moddulos mecatronicos e esses provaram sua eficiéncia e robustez,
atingindo os requisitos. J& foram também testadas as tarefas de
comunicag¢ao individuais e o trabalho em conjunto para o controle de
uma bancada de dois graus de liberdade, apresentando resultados
satisfatorios.

Nas préoximas etapas serdao feitas uma avaliagdo de desempenho
dos controles individuais, a calibragao de sinais elétricos em cada um
dos médulos separadamente e em funcionamento no protétipo do
robd6, a definicdo e implantacdo de agentes nos mdédulos e a
implementagdao completa no robb.



