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03 1 Ciéncias Exatas e Tecnoldgicas, UNISINOS).
O objetivo deste projeto é a construcdo de um sistema de controle inteligente para a movimentagdo de um braco

mecanico em seu ambiente de trabalho. A maioria dos robds industriais de hoje, apesar de controlados por
computadores, sdo basicamente simples maquinas de posicionamento. Como resultado, estes rob0s sdo usados em tarefas
relativamente simples e repetitivas. A pesquisa em robdtica esta atualmente direcionada para a melhoria do desempenho de
sistemas manipuladores, incluindo a adaptacdo de técnicas conhecidas de inteligéncia artificial ao controle de robds de modo a
que estes sejam capazes de agir de acordo com as mudangas no seu ambiente de trabalho. Para atingir os resultados esperados, é
imperiosa a utilizacdo de um simulador robdtico capaz de mostrar os movimentos do brago no seu ambiente de trabalho, bem
como verificar os dados referentes & movimentacao e erros ao longo das trajetérias. Para tanto, foi desenvolvido um simulador na
linguagem JAVA, capaz de ser portavel para qualquer maquina que disponha de um interpretador da linguagem. Esta solugdo
permite que algoritmos de controle sejam utilizados e testados independente da plataforma de trabalho utilizada pelo pesquisador.
O trabalho a ser apresentado consiste na especificagdo do simulador e de seus parametros e capacidades. No seguimento deste
trabalho, o simulador apresentado servira para dar suporte aos algoritmos de controle desenvolvidos neste projeto de pesquisa.
(Fapergs/Unisinos).
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