[image: image1.jpg]


Universidade Federal do Rio Grande - FURG

10ª Mostra da Produção Universitária – MPU
Ciência, Tecnologia e Compromisso Social: um desafio para a Universidade


MODELAGEM E CONTROLE DE UM ATUADOR ROBÓTICO DO TIPO HARMONIC-DRIVE
Nome dos autores: 

Marco Antônio de S. M. Terres, Samuel da Silva Gomes, Sebastião Cícero Pinheiro Gomes

Palavras Chave: controle, atuadores robóticos, pid
Resumo 

Esse trabalho trata da modelagem e do controle de atuadores robóticos. Basicamente, os atuadores robóticos são motores elétricos (podendo ser também pneumáticos ou hidráulicos), e podem ser definidos como dispositivos primários responsáveis pelo movimento e articulação das partes móveis de um robô, ou seja, dispositivos que convertem uma fonte de energia em energia mecânica. Primeiramente o trabalho valida experimentalmente um modelo de atrito existente na literatura. Posteriormente, desenvolve-se um controle de posição baseado em estrutura variável para um atuador robótico do tipo harmonic-drive. Esse tipo de atuador robótico possui vantagens importantes como baixo peso, tamanho pequeno, jogo angular praticamente nulo, além da alta capacidade de transmissão de torque em razão do grande número de dentes das engrenagens em contato. Porém, a existência de uma zona morta em torque significativa (em torno de 10% a 20% de seu torque máximo) pode degradar o desempenho de leis de controle projetadas. Simulações foram realizadas a fim de verificar a robustez do controlador perante a variação paramétrica em comparação com o controle proporcional, integral e derivativo (PID). Resultados experimentais das aplicações dos controles foram obtidos e mostraram desempenhos muito próximos aos obtidos em simulação.
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