Orocos é um software que implementa a estrutuia gpaesenvolvimento de sistemas de controle para
robés e maquinas, a partir da linguagem de progr@amg&++. As bibliotecas de instalacdo do Orocoanfio
obtidas pelo seu site oficial. Nesse mesmo sitpdssivel encontrar diversas informac¢des sobrejetor bem
como tutoriais basicos sobre a sua utilizacdo. €ssas informacdes foi possivel iniciar o desenmwvito de
pequenos componentes basicos, que serviram pasinglacao dos conceitos basicos de utilizacamttware.

ApOs a conclusdo dos tutoriais basicos iniciou-s@rocesso de analise de um controlador ja
desenvolvido no laboratério que utiliza como basemework Orocos. O controlador havia sido impletado
para utilizagdo no robd Janus, presente nestedtsm, que tem servido como base para o desemvehtb das
atividades da bolsa. Integrado a esse controladordésenvolvido um componente pudesse simular o
comportamento das duas juntas superiores do roh&.JRste componente é capaz de receber como @isad
tensBes aplicadas nos motores de cada junta evdeva saida a posicdo e a velocidade atual dpsatésas
juntas. Algumas simulacdes foram feitas e comparadan o comportamento do préprio robd, tendo ambos
mostrado um comportamento muito semelhante. O apoulse mostrou Util para prever o comportamento do
robd em simulagdes e testes futuros, proporcionangomaior agilidade e seguranca a possiveis psojet

Estd em andamento a implementagéo, no robd Jamusndomponente de controle preditivo baseado

no modelo utilizado no simulador.






