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SÉRIE DE EXERCÍCIOS 10

Implementação de interface de controle para uma junta robótica


Trabalhos experimentais na área de robótica geralmente necessitam de uma infra-estrutura complexa e onerosa, nem sempre possível de ser implementada, em vista o alto custo envolvido. A fim de minimizar os custos, trabalha-se com softwares e procedimentos metodológicos que facilitam bastante o trabalho, como é o caso do software MAX+plus II Manager da ALTERA, disponível gratuitamente no site www.altera.com.


O emprego de componentes lógicos reprogramáveis ALTERA permite a otimização e redução do número de elementos a serem utilizados, o emprego de lógica discreta e o aumento da confiabilidade do sistema. Assim, o sistema pode ser estruturado de modo a permitir uma flexibilidade de utilização.


Dentro desse contexto, utilizaremos a lógica reprogramável para controlar uma junta robótica a partir da utilização da interface paralela de um PC, permitindo assim a implementação de uma infra-estrutura computacional para aquisição e tratamento de informações dos sensores de posição utilizados (encoders incrementais).

EXERCÍCIO

10.1  Implementar em VHDL uma interface de controle de uma junta robótica utilizando um encoder (1 pista) e um circuito de contagem e interface paralela de um PC para transmissão de informações (sentido, posição).



















