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PROJETO E DESENVOLVIMENTO DE PLATAFORMA EXPERIMENTAL PARA SUPERVISAO E
CONTROLE DE JUNTAS ROBOTICAS

Marcio Amorim Matos Lyrio Castro (Bolsista PIBIC/CNPq) e Prof. Dr. Jodo Mauricio Rosério
(Orientador), Faculdade de Engenharia Mecénica - FEM, UNICAMP

Neste trabalho esta sendo implementada uma plataforma robética de posicionamento com 3 Graus
de liberdade para ser integrada numa célula robotica industrial. O desenvolvimento desse projeto
de Iniciacdo Cientifica enfatiza desenvolvimento e implementacdo experimental de sistematica de
aquisicdo e tratamento de informagbBes provenientes dos sensores das juntas, a partir do
desenvolvimento de um Sistema de Supervisdo que permita a simulacéo e validacdo de operacdes
a serem realizadas no controle de uma junta mecénica com aplicacdo em sistemas robéticos. Para
isso, serd feita a cinematica da plataforma, com posterior validacdo no MATLAB, implementacéo
do gerador de trajetérias e a aquisicao e tratamento de sinais em LABVIEWTM.O projeto envolve o
desenvolvimento matematico da cinematica, dindmica, controle e tratamento de sinais através de
sensores desse dispositivo robdtico, permitindo a verificacdo dos conceitos de Automacdo e

Robdtica relacionados ao curso de Engenharia de Controle e Automacao.
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