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INTRODUCAO

O ensino nos cursos técnicos e nos cursos de fmigertem demandado a inclusdo da
robdtica, tdo presente no mundo atual. Com esafidi@le a fim de proporcionar um aprendizado
nao sO tedrico mas como também pratico, as empr@&sasdesenvolvido e comercializado

plataformas de robotica para os centros de ensino.

Nesse trabalho é utilizada uma plataforma didatachego© denominado NXT®. A fim de
desenvolver uma aplicacdo industrial a partir dea (ptataforma didatica, € apresentado nesse
trabalho um robd com trés graus de liberdade clagkooatravés de um programa utilizado nas

industrias, em vez do préprio programa do NXTO.
PLATAFORMA ROBOTICA

A plataforma robdtica NXT© através da sua uniddeecontrole e processamento realiza a
leitura dos dados através dos sensores. Para muaime robd o sistema utiliza servomotores
proprios. A programacao é feita através de um progrdesenvolvido para o NXTO pela National
Instruments© que utiliza a programacao por diagrdmalocos. Através desse programa pode-se
desenvolver inUmeras aplicacdes didaticas pard® KRXTO. Na Figura (1) é mostrado a tela do

programa com um exemplo de programacéo.
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Figura 1. Exemplo de programa desenvolvido atrdegsrograma do NXTO.

MANIPULADOR ANTROPOMORFICO

O manipulador antropomorfico possui uma configaécegsemelhante ao bragco humano, e é o
mais empregado na robotica industrial. Ele € cotoppsr uma base, dois elos (um brago e um
antebraco) e um pulso ou extremidade terminal, egtéo ligados entre si através das juntas
rotacionais. Na extremidade terminal pode-se temt garra ou uma ferramenta acoplada. Essa sua
configuracdo permite ter trés graus de liberdades tné@s graus no pulso, totalizando assim seis
graus. Na Figura (2) € mostrado o manipulador.
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Figura 2. a) Manipulador antropomorfico, b) Esquetas juntas e elos (Lima, 2005).
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Nesse estudo € montado um manipulador com os glaiss de liberdade iniciais do

manipulador antropomoérfico mais um grau de libeedasponsavel pela abertura e fechamento de
uma garra. Essa configuracdo, semelhante ao anidfico, foi escolhida devido a unidade de
controle do NXT s6 permitir a ligacéo de trés seratores.

MANIPULADOR ANTROPOMORFICO DIDATICO

A estrutura do manipulador € montada com as peggdsego®© e utiliza trés servomotores
do proéprio kit didatico, responsaveis pela sua mewitacdo, e a unidade de controle que é
responsavel pela ligacdo entre o computador e @ mbmelhor, entre o programa em LabVIEW®©

e 0 manipulador. Na Figura (3) € mostrado o maadgbrl.
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Figura 3. Manipulador montado com o Lego®.

O programa desenvolvido possui dois botbes Bookaara acionar cada servomotor. Um
indica o sentido de rotacao e o outro, quando adonpermiti o movimento do servo. No final da
estrutura do programa h& uma logica responsavetigsiigar cada motor quando o programa €
finalizado ou acionado o botdo “Parar”. Na Figug € mostrada a tela do programa em
LabVIEW®.
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Figura 4. Tela do programa para controlar o rols®deolvido em LabVIEW®.

O programa € desenvolvido em LabVIEW® em vez dppo programa que acompanha a
plataforma didatica de robdtica do Lego©. A suadag montada para permitir o controle dos
movimentos do manipulador através da tela do progréPara permitir a comunicacao entre o
programa e o robd é usada a prépria unidade deot®rt processamento do NXT que através da
porta USB se comunica com o programa que estampuador. O programa € apresentado na Fig.

(5).
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Figura 5. Programa em LabVIEW®.

Na Figura (6) € mostrado uma visao geral do rotéd programa em funcionamento.

Figura 6. Manipulador e a tela do programa em L&wW®.
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CONCLUSAO

Este estudo permiti a utilizacdo de um programgaltaente empregado na automacao em
vez do préprio programa do pacote didatico de road@o Lego©. A grande vantagem € permitir
aos alunos o aprendizado de um programa maisadldizna sua vida profissional. Além disso
devido a sua maior funcionalidade de programacéonii um maior numero de aplicacdes se

comparado com o proprio programa do Lego®©.

No momento este estudo esta servindo de basepmlsenvolvimento de outras pesquisas
no Laboratdrio de Automacao e Robotica (LabAR) dFET-RJ, como uma plataforma robadtica

com acionamento remoto permitindo o seu control®eitoramento a distancia utilizando a web.
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