Robótica - 

utilização, programação, modelagem e controle de robôs industriais
SÉRIE DE EXERCÍCIOS 13

Programação estruturada de um robô didático

Na Figura-exercício 13.1, vê-se o ambiente de atuação de um manipulador robótico (Robix) em torno de uma mesa indexada, circular, contendo as posições de apreensão de peças pela garra do robô (P0) e a posição de depósito de peças (Pf).
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Figura-exercício 13.1 
Observação: Para resolver estes exercícios, você deve ler com atenção, na “Resolução da série de exercícios 13” o exemplo completo apresentado em “C) Conceitos básicos de programação estruturada de robôs” e “D) Exemplo completo e detalhado de programação estruturada direcionada ao manipulador robótico proposto”. Para tanto, peça ao seu professor que forneça aquele material.

EXERCÍCIOS

13.1  Posicionamento de um cubo (duas posições) – movimento de ida. A tarefa proposta para ser executada com o robô consiste em mover um cubo de uma determinada posição na mesa (P10) para uma outra (P1F), conforme se vê na Figura-exercício 13.1.

13.2  Posicionamento de um cubo (duas posições) – movimento de ida e volta. A tarefa a ser executada pelo robô consiste em mover um cubo, posicionado na mesa em P10, até uma outra posição (P1F) e depois retornar, durante um ciclo de dez vezes, conforme mostrado na Figura-exercício 13.1.

13.3  Posicionamento de um cubo (quatro posições) – movimento de ida. A tarefa do robô consiste em, inicialmente, mover um cubo de uma determinada posição na mesa (P10) até uma outra (P1F) e, posteriormente, desde P20 até P2F, conforme ilustrado na Figura-exercício 13.1.

13.4  Posicionamento de um cubo (quatro posições) – movimento de  ida e volta. A tarefa a ser executada pelo robô consiste em mover inicialmente um cubo, localizado na mesa em P10, até a posição P1F e, posteriormente, da posição P20 até P2F, conforme ilustra a Figura-exercício 13.1. Terminada essa seqüência de operações, o robô retornará as peças para suas posições iniciais, durante um ciclo de cinco vezes.

13.5  Posicionamento de um cubo (seis posições) – movimento de ida. A tarefa proposta para o robô consiste em mover inicialmente um cubo desde uma determinada posição na mesa (P10) até uma outra posição (P1F) e, posteriormente, da posição P20 até uma outra, P2F, e finalmente de P30 até P3F, conforme ilustrado na Figura-exercício 13.1. 

13.6  Posicionamento de um cubo (seis posições) – movimento de ida e volta. A tarefa a ser executada pelo robô consiste em mover inicialmente um cubo desde a posição P10 na mesa até a posição P1F e, em seguida, de P20 até a posição P2F; e, finalmente, da posição P30 até a posição P3F, conforme se vê na Figura-exercício 13.1. Terminada essa seqüência de operações, o robô retornará as peças para as posições iniciais, durante um ciclo de três vezes.

13.7  Posicionamento de um cubo (seis posições) com sensor de presença de peças – movimento de ida e volta. A tarefa a ser executada pelo robô consiste em mover inicialmente um cubo, posicionado na mesa em P10, se a peça existir (informação fornecida por um sensor de posição S1), até a posição P1F, e depois mover esse cubo desde outra posição na mesa (P20) (informação fornecida por um sensor de posição S2) até P2F e, finalmente, desde a posição P30 na mesa (informação fornecida por um sensor de posição, S3) até uma outra posição (P3F). A chegada das peças às posições P1F, P2F e P3F são detectadas a partir de um sensor de posição (S1F, S2F, S3F), conforme ilustrado na Figura-exercício 13.1. Ao término dessa seqüência de operações, o robô retornará as peças a suas posições iniciais, durante um ciclo de três vezes.

Célula de posicionamento de cubos automatizada, com dois robôs e um sistema de transferência

Observe o problema apresentado a seguir. 


[image: image2.png]Robix 1 Robix 2

Mesa
rotativa





Figura-exercício 13.2

Princípio de funcionamento do sistema

O princípio de funcionamento do sistema (Figura-exercício 13.2) consiste em verificar a presença de peças nas posições A, B e C, em um depósito situado em frente de um manipulador robótico (Robix 2). A presença de peças é detectada a partir de sensores ópticos (SA, SB, SC), e o manipulador robótico realiza a tarefa de preensão de peças movimentando o braço até a posição A da mesa rotativa (Pos A), obedecendo à escala de prioridades em relação à presença de peças em A, B e C, se existirem. No caso de ausência de peças em uma dessas posições, um alarme será acionado (AL). Após a deposição da peça em Pos A, a mesa rotativa se movimentará (Rot N), no sentido anti-horário, até a posição B (Pos B). As posições A e B da mesa rotativa são detectadas por sensores situados no eixo do motor (MA e MB).

Realizada a operação, o manipulador robótico realizará a tarefa de preensão de peças e movimentação do braço da posição B da mesa rotativa (Pos B), obedecendo à escala de prioridades de deposição das peças nas posições A1, B1 e C1 de um transportador. Após a operação de deposição, a mesa rotativa se movimentará (Rot P), no sentido horário, até a posição A (Pos A), iniciando novo ciclo. Quando as três posições, A1, B1 e C1, do transportador estiverem completas, ele se deslocará (T), e um outro transportador será colocado na mesma posição para novo carregamento.

EXERCÍCIOS AVANÇADOS
13.8  Manipular o sistema robótico (Robix 2) de apreensão de peças, nas posições A, B e C, observando a presença ou não de peças nessas posições e prioridades preestabelecidas, e descarga na posição A (Pos A) da mesa rotativa:

a) Elaborar o Grafcet funcional e tecnológico (especificando entradas e saídas).

b) Criar a programação estruturada do robô.

13.9  Manipular o sistema robótico (Robix 1) de apreensão de peças na posição Pos B da mesa rotativa até as posições A1, B1, C1 do sistema de transporte, observando a prioridade de descarga dessas peças na posição B (Pos B):

a) Elaborar o Grafcet funcional e tecnológico (especificando entradas e saídas).

b) Criar a programação estruturada do robô.

13.10  Elaborar o Grafcet funcional e tecnológico (especificando entradas e saídas) para a situação industrial completa descrita inicialmente.
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