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de Informética, UFRGS).

Tendo como objetivo a construgdo de um brago robético do tipo SCARA de pequenas dimensfes, com cinco graus
de liberdade e comandado por um PC, surge a necessidade de construir uma interface entre o sistema de controle e o
robd. Esta deve ser capaz de disponibilizar os sinais provenientes dos dispositivos de medicdo de posicdo, sinais
como fim de curso e acionar os motores responsaveis pela movimentacao. As principais alternativas foram, procurar
uma placa comercial capaz de suprir as necessidades e outra, construir um sistema para realizar estas tarefas. A
compra de uma placa para este fim esbarrou nos altos custos e na dificuldade de conseguir uma configura¢do de
acordo com as necessidades. Para a constru¢do de um sistema foram avaliadas duas possibilidades, o projeto de uma
placa PCI, e a outra a construcdo de um sistema externo que se comunica com o computador por meio de um canal
serial. A placa instalada no barramento PCI possui a vantagem de estar internamente ao computador, o que reduz a
possibilidade de ocorréncia de falhas por interferéncia e o tempo até a informacao chegar ao software de controle. A
vantagem na construcdo de uma placa externa ao PC esta na simplicidade de projeto, comparada ao de uma placa
PCI. O projeto devera ser capaz de amostrar cinco “encoders” digitais de 1024 pulsos por rotacdo a uma velocidade
méaxima de mil rotagBes por minuto, disponibilizar trés canais analdgicos de zero a cinco volts para comandar o
acionamento dos motores do tipo “brush less” e ainda monitorar os sinais de fim de curso para os cinco graus de
liberdade. A conclusdo deste projeto permitird a iteracdo dos algoritmos de controle com o braco robotico,
permitindo o avango do projeto. (CNPg-Proj. Integrado).
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