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Laboratorio de Mecatronica e Controle

INTRODUCAO

O projeto consiste na implementacao de um aplicativo
android para programacao de um teaching pendant
para um robo manipulador cilindrico de 05 graus de
liberdade com acionamento pneumatico desenvolvido
no LAMECC. O teaching pendant desenvolvido
possibilitara o comando automatizado dos eixos por
intermedio de funcdes que antes eram feitas
manualmente.

DESENVOLVIMENTO

A ferramenta escolhida para o desenvolvimento do
aplicativo é a plataforma Android Studio. E utilizado
protocolo de comunicacao TCP/IP para comunicacao
entre o aplicativo e o hardware onde esta implantada
a programacao do sistema de controle do robd
(DSpace 1104), a qual foi desenvolvida no software B = REHOANT
Matlab/Simulink. Com a comunicacao estabelecida por
meio do sistema desenvolvido, foram realizados testes oot
de checagem do funcionamento dos comandos HEARRORIE
remotos do sistema.
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Figura 1 — Foto do Rob6 Operacional

TRAJETORIA
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Conclusao
Atualmente, o robd ja se encontra funcionando Eas s
interconectado com o aplicativo. Com isso, € possivel
mover manualmente cada eixo do mesmo. Além
disso, a funcao de salvar pontos e gerar trajetoria ja AOREGA

esta funcionando. A proxima etapa é a de inclusao da
funcao de executar um ciclo de operacao para uma
trajetoria definida pelo wusuario, simulando, por
exemplo, uma operacao de producao, onde o robo Figura 2 - Interface teaching pendant

Necutando o trajeto automaticamente.




