Robótica - 

utilização, programação, modelagem e controle de robôs industriais
SÉRIE DE EXERCÍCIOS 20

Cálculo dos ganhos de um controlador PID para diferentes configurações de um manipulador robótico de dois graus de liberdade
EXERCÍCIO

20.1  A partir da modelagem cinemática e dinâmica de um robô industrial, aplicados ao modelo de duas juntas (dois graus de liberdade), conforme mostra a Figura-exercício 20.1, calcule os ganhos do controlador PID para as diferentes configurações iniciais representadas na Figura-exercício 20.2.
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Figura-exercício 20.1  Modelo de robô industrial com duas juntas.

Figura 20.2  Configurações iniciais para o modelo de um robô industrial de duas juntas. 

A Tabela-exercício 20.1 apresenta os deslocamentos angulares obtidos a partir das configurações iniciais e, na Tabela-exercício 20.2, são fornecidos os valores de massas e comprimentos para as juntas 1 e 2:
Tabela-exercício 20.1

Valores das condições iniciais das juntas 2 e 3
	CI
	(2
	(3

	 (a)
	90(
	0(

	(b)
	90(
	( 90(

	(c)
	0(
	0(

	(d)
	45(
	( 45(

	(e)
	90(
	( 45(


Tabela-exercício 20.2  

Valores de massas e comprimentos para as juntas 1, 2 e p
	Junta
	Massas (kg)
	Comprimentos (m)

	1
	50
	1,0

	2
	20
	0,5

	p
	15
	---


A partir desses parâmetros pedem-se:

a) Obtenção das equações de movimento das juntas 2 e 3.

b) Obtenção dos parâmetros J2, B2, TR2, J3, B3 e TR3.

c) Cálculo da função de transferência associada.

d) Cálculo dos ganhos do controlador PID, fazendo a análise de estabilidade e critério de Ziegler-Nichols.
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