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PROTOTIPO DE MANIPULADOR ROBOTICO COM SEIS GRAUS DE
L IBERDADE!

Gilson Turchiello?, Paula K. P. Vieira®, Manuel M. P. Reimbold*. UNIJUI

INTRODUCAO: A literatura técnica sugere como definicdo para robd: uma méguina que
coleta informagdes sobre seu ambiente (sente) e as usa (pensa) para redlizar trabalho (atua).
Geralmente, as tarefas que 0s robds executam sao repetitivas, de excessivo esforgo, e que ndo
envolvam criatividade. Devido a isso, essas méaquinas também sdo conhecidas como
trabalhadores compul sorios, os quais possuem a finalidade de redlizar atividades que superam
os limites do corpo humano. Assim, o objetivo deste trabalho € implementar um manipulador
robGtico, ou seja, um braco robético que execute tarefas periddicas, em inimeras aplicacdes,
através de movimentos suaves e harmoniosos. MATERIAL E METODOS: A estratégia de
trabalho compreendeu trés etapas. Primeira etapa, entendimento do principio de
funcionamento de servos-motores; segundo etapa, estudo das caracteristicas e do processo de
programacéo do microcontrolador PIC16F84, concomitante, com o desenvolvimento de um
programa para este componente utilizando linguagem Assembler; e terceira etapa,
implementacdo de uma interface no PC (Personal Computer) usando linguagem C++, através
da qua o usu&io controla os movimentos do manipulador robético. RESULTADOS: O
protétipo implementado possui seis graus de liberdade, o que equivale a um ombro, um
cotovelo e um pulso. O ombro é tipicamente montado em uma base estacionaria, e ao pulso é
conectado um efetuador tipo garra, que se movimenta de uma posicdo a outra. A
movimentacdo da estrutura fisica do braco robético € realizada por servos-motores, 0s quais
sd0 controlados de acordo a sinais enviados pelo PC e pelo PIC16F84. O PC envia sinais de
selecdo, os quais sdo referentes a escolha do servo e do movimento a ser realizo pelo mesmo,
a0 PIC16F84 através da porta-paralela SPP (Standard Parallel Port). Enquanto que este Gltimo
responde as informagdes recebidas, gerando o sinal de controle de posicionamento (PWM) ao
motor selecionado. DISCUSSAO/CONCLUSOES: O manipulador robético desenvolvido é
capaz de executar tarefas repetitivas, através de movimentos harmoniosos. Essas tarefas
podem ser préprogramadas ou atender comandos instantdneos de um usuario. O
aperfeicoamento do protétipo se dard através da implementacdo de sensores, que lhe
possibilitem tomar decisdes; e da aplicacdo de técnicas de controle, que tornem mais suaves
Seus movimentos, principal mente em regime transitorio.
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