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Projeto de um controlador de posição PID para os motores de c.c. das juntas de um braço robótico com dois graus de liberdade

EXERCÍCIO

19.1  A arquitetura de controle de um robô industrial apresenta normalmente uma malha individual de controle para cada junta (grau de liberdade), constituída de acionadores (motores elétricos, hidráulicos ou pneumáticos) e sensores de posição (incrementais, potenciômetros de precisão, resolvers etc.).


Uma trajetória de referência gerada para cada junta robótica (arquivo de pontos) é comparada com sua posição atual, através de informações provenientes de seus sensores de posição, gerando um erro que deverá ser minimizado pelo controlador por meio de um algoritmo implementado no microprocessador (na maioria dos robôs industriais são utilizados controladores PID).

A modelagem dinâmica de um robô industrial apresenta termos matemáticos não-lineares, devido a efeitos gravitacionais, Coriolis, força e torque centrífugos, entre outros, que acarretam um acoplamento dinâmico fortemente não-linear entre as suas articulações. Isso causa dificuldades na identificação de seus parâmetros, fortemente interligados, trazendo problemas com relação ao projeto de seu sistema de controle, exigindo o uso de técnicas de linearização, reduções de modelos e aproximações, com o intuito de tornar menos complexa e antieconômica sua estrutura de controle. O comportamento dinâmico de um manipulador pode ser descrito por um conjunto de equações diferenciais chamadas equações dinâmicas de movimento.

O principal objetivo deste exercício é o projeto e a implementação de um controlador de posição de um braço robótico com dois graus de liberdade. Para esse fim, pedem-se:

a) Implementação do modelo dinâmico de um robô manipulador – caso linear.

b) Implementação do modelo dinâmico de um robô manipulador – caso não-linear.

c) Simulação do circuito utilizando Matlab-Simulink com uma perturbação não-linear.











































