RESOLUÇÃO DA 

SÉRIE DE EXERCÍCIOS 10
Implementação de interface de controle para uma junta robótica
Exercício 10.1

Desenvolve-se uma malha de controle de posicionamento de uma junta robótica. Uma central de processamento envia o comando da coordenada que o elemento mecânico acoplado ao eixo deve assumir. O circuito de controle de posição recebe a informação e a compara com a posição atual do eixo. A diferença entre as duas informações é processada e gera um sinal de comando ao motor, acionando-o em um determinado sentido de rotação e passos, o que ele executa. A seguir, são apresentados os esquemas simbólicos implementados em Altera.
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	Entradas
	Descrição

	A
	Pista A do encoder de posição da junta

	B
	Pista B do encoder de posição da junta


	Saídas
	Descrição

	IP
	Impulsão positiva (junta movimentando-se em sentido horário)

	IN
	Impulsão negativa (junta movimentando-se em sentido anti-horário)

	F
	Freqüência (posição angular)

	S
	Sentido (sentido de rotação da junta)
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	Entradas 
	Descrição

	F10K
	Sinal de freqüência externo


	Saídas
	Descrição

	F1
	Sinal de freqüência de 1 Hz

	F10
	Sinal de freqüência de 10 Hz

	F100
	Sinal de freqüência de 100 Hz

	F1K
	Sinal de freqüência de 1 kHz
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	Entradas
	Descrição

	J1
	Sinal lógico proveniente do PC

	J2
	Sinal lógico proveniente do PC

	F1
	Sinal de freqüência de 1 Hz

	F10
	Sinal de freqüência de 10 Hz

	F100
	Sinal de freqüência de 100 Hz


	Saídas
	Descrição

	Freqüência
	Sinal de freqüência utilizado para aquisição pelo hardware implementado
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	Entradas
	Descrição

	freq
	Sinal de freqüência chaveado

	F1K
	Sinal de freqüência de 1 kHz


	Saídas
	Descrição

	LATCH
	Sinal de armazenamento de informações pelo contador Cont_a2

	RST
	Sinal de reset de informações pelo contador Cont_a2
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	Entradas
	Descrição

	IP
	Impulsão positiva (junta movimentando-se em sentido horário)

	IN
	Impulsão negativa (junta movimentando-se em sentido anti-horário)

	LATCH
	Sinal de armazenamento de informações

	RST
	Sinal de reset de informações

	OC1
	Sinal de controle de aquisição proveniente do PC

	OC2
	Sinal de controle de aquisição proveniente do PC


	Saídas
	Descrição

	D[7..0]
	Sinal de saída para a interface paralela do PC (inf. do encoder de pos.)
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