APLICACAO DE METODOS NUMERICOS A ROBOTICA

XXVIII Encontro de Iniciacao a Docéncia

Matheus Lima Sampaio, Wilkley Bezerra Correia

Nas disciplinas de Métodos Numéricos e Controle de Sistemas
Dinamicos existem varias aplicacdes em robdtica, porém nao sao abordadas

em sala de aula. Com isso,
osalunosnaodesenvolvemconhecimentosaplicados,absorvendoapenas o]
conhecimento tedricoda disciplina.Nesse contexto, é proposto o]

desenvolvimento de duas praticasde laboratério, uma para a disciplina de
meétodos numéricos e outra para Controle de Sistemas Dinamicos aplicando
técnicas ensinadas nasdisciplinasem um braco robdtico, ambas as praticas serao
realizadas no software MATLABe no Simulink.A pratica de Métodos Numéricos
deve mostrar a aplicacao da Féormulade Sherman-Morrisone comparacao com os
métodos de Newton e de Newton modificado para obtencdao do Jacobiano do
braco robético.Esta técnica economiza esforco computacional,logo pode ser
aplicada mais facilmenteasistemas embarcados.Na pratica de Controle de
Sistemas Dinamicos o aluno deveradesenvolverum controlador
proporcional-derivativo para o controle de posicaode umbraco
robético,desenvolvidoemambientede simulacao,apdés o desenvolvimento, oaluno
deverd aplicar o controlador desenvolvido no simulador do MATLAB, podendo
testar suafuncionalidade. Assim, o aluno poderd visualizar ofuncionamento
dobraco robéticoe a aplicabilidade do controlador.A segunda praticafoi
realizada na disciplinaobtendo bons resultados, com um bom entendimentoe
instigando os alunosem relacao a robética.Com essas praticasde laboratério, sera
possivel introduzir os alunos aos conhecimentos de robdtica e desenvolver os
conhecimentos adquiridos nas disciplinas, tanto de forma tedrica como de forma
aplicada.

Palavras-chave: Controle de sistemas. Robética. braco robético. métodos
numeéricos.
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