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IMPLANTACAO DE APLICATIVO ANDROID PARA PROGRAMACAO TEACHING
PENDANT DE UM ROBO MANIPULADOR CILINDRICO DE 5 GRAUS DE
LIBERDADE COM ACIONAMENTOS PNEUMATICOS
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INTRODUCAO

O presente trabalho visa desenvolver um aplicativo para
realizar algumas funcdes encontradas em Teaching
Pendants (controles manuais de robds industriais),
facilitando assim a manipulacao do robé cilindrico de 5
graus de liberdade (Figura 1) com acionamento
pneumatico disposto no LMAE (Laboratério de Mecanica
Aplicada e Experimental).

Figura 1 — Foto do rob6 operacional

DESENVOLVIMENTO

Para o desenvolvimento do aplicativo (Figura 2) foi A
utilizada a IDE Android Studio, que utiliza a linguagem i)

de programacao Java. O banco de dados do aplicativo foi
implementado utilizando a mesma IDE, porém utilizando a
linguagem SQL. [P
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CONCLUSAO B e

FECHAR GARRA ABRIR

Atualmente, o aplicativo consegue comandar a
movimentacao do robd nos 5 eixos e salvar diversos
pontos de movimentacio em uma trajetdria. E SALVAR PONTO  SALVAR TRAJETORIA
possivel salvar diversas trajetdrias. Quando a trajetodria
é executada, o robd percorre todos os pontos
automaticamente. O aplicativo se comunica através da
e com o MATLAB, que se comunica com a DSpace
da ao robd, fazendo assim o robd se movimentar.

Figura 2 — Uma das interfaces do APP



