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Componentes (1)

* Braco
— Constituido por juntas e elos.
« Controlador

— Reune a unidade de calculo e programacao,
e as unidades de poténcia.

— Grandezas das juntas usualmente
controladas (forca, velocidade, posi¢éo).

— Algoritmos de controlo

Componentes (2)

» a ponta (end-effector)
— de pressédo mecanica
— ferramenta

e Sensores

— Internos (estado do sistema)
» Posicao, velocidade e forca

— Externos (percepcao do ambiente)
* Réguas opticas, LVDT, etc...




Graus de Liberdade (1)

 NUmero total de movimentos

independentes que um dispositivo pode

efectuar.

» Um objecto livre no espaco pode deslocar-
se em trés direccdes e rodar em torno de

trés eixos diz-se que tem 6 graus de

liberdade

Graus de Liberdade (2)

* Exempilos:
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Espaco de Trabalho de um
Manipulador

 Espaco ou volume de trabalho € a regido dentro
da qual o manipulador pode posicionar o end-
effector

* O espaco de trabalho esta relacionado com a
chamada estrutura cinematica dos
manipuladores que € dada pela configuracao
das juntas primarias (as trés primeiras):

— Cartesiana (PPP)

— Cilindrica (RPP)

— Esférica (RRP)

— Articulado Horizontal ou SCARA (RRP)

— Articulado vertical ou antropomorfico (RRR)

Estruturas Cinematicas (1)

» Cartesiana (PPP)




Estruturas Cinematicas (2)

« Cilindrica (RPP)
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Estruturas Cinematicas (3)

» Esférica (RRP)




Estruturas Cinematicas (4)

 Articulado Horizontal ou SCARA (RRP)

Estruturas Cinematicas (5)

* Articulado vertical ou antropomorfico (RRR)




Arguitectura

CIM (Computer integrater Manufacturing)

Profibus PC

ccp

Joystick

Maquina
Soldadura

e Controlador

T

10 do processo

Norberto Pires - http://robotics.dem.uc.pt/norberto/nova/

Fabricantes
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Software

Desenvolvimento
Simulacao
Comunicacgéao
Planeamento
Controlo

Analise
Sincronizacao

Linguagens (1)

« ADEPT

- PROGRAM Moys BREGE.L.

; ABSTPACT: Pick up parts at location pick and put them dowm at place

parts = 100 Mumber of parts to be processed
heightl = #5.4 sipproschfdepart height at "pick"
heightz = 50.8 Fdpprosch/depart height at "place”
DARMMETER HAND. TIME = 0.1& #8et wp for slow hand

* V+ Language User's
Guide




Linguagens (2)

« FANUC

— Librarias em KAREL e macros TPP
possibilitam a coordenacgao dos programas do

robot com o PC

« STAUBLI

ST VAL S

Linguagens (3)

« MOTOMAN
— Linguagem INFORM

Information
‘ROBOT-1 S:000 R1TOOL™

BOO1 WAIT INE(1)=0N
0002 MOUJ POOD UJ=50.00
8003 MOUL POBE U=138

8004 HOUJ PBBI
0005 HOUJ POOI
0006 END Information
MOTOMAN S:001 R1TOOL*

9008 NOP
0001 JUHP =LABEL
IIIZ PAUSE

E MOUL POO3 U=4500
uun END

Feady ——




Linguagens (4)

- ABB
— RAPID programming language.
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FIM

"THINKING GAME"

A strategic approach.




