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DESENVOLVIMENTO DE TECNICAS DE ANTI-WINDUP PARA SISTEMAS COM
20 1 RESTRICOES NOS ATUADORES. Ezequiel Gregolin, Romeu Reginatto (orient.) (UFRGS).

Este trabalho considera o problema de compensagdo de saturacdo em robds manipuladores. A vantagem
de se compensar os efeitos da saturagdo possibilita a redug@o de custos por utilizar atuadores menores e aumento na
produtividade nos processos que fazem uso de robos. Para realizacdo deste trabalho estdo sendo considerados um
robd com seis juntas, uma placa de aquisicdo e controle (dspace) e o Matlab/Simulink como ferramenta
computacional para realizacdo de simulagdes. O principal objetivo desta etapa do projeto de pesquisa é prover
infraestrutura adequada para viabilizar experimentos com o robd. O trabalho foi direcionado principalmente para o
desenvolvimento de plataformas virtuais, de forma a permitir a operagdo em dois modos, isto é, permitir a geracdo e
execugdo de trajetorias no espago das juntas e no espaco de trabalho, para com isso poder validar através de ensaios
praticos, as técnicas de compensagao (anti-windup). A plataforma virtual é uma interface grafica com algoritmos de
controle desenvolvidos no Matlab/Simulink que possibilita ajustes de parametros e todo o controle ¢ diagnostico de
variaveis sejam supervisionados em tempo real. A realizagdo de alguns ensaios preliminares com uma das
plataformas virtuais desenvolvidas demostraram-se eficientes e funcionais, abrindo a possibilidade de implementagao
de modelos mais complexos. (PIBIC).
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