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Este projeto objetiva a implementacdo de um sistema de controle para o robd manipulador Janus empregando
realimentacdo de forca. Para tanto, se torna necessario o uso de sensores de forca. Os sensores sdo montados na
flange do rob6 de forma a fornecer dados de forga e torque exercidos pelo robd nos trés eixos. Inicialmente foi
desenvolvido um software em linguagem C, para a comunicagdo com 0s sensores através da porta serial de um
microcomputador. Porém, fazendo uma andlise, observou-se que esta comunicagdo ndo é suficientemente rapida para
implementacdo de esquemas de controle baseados em realimentacdo de forca. Para contornar este problema esta
sendo implementada uma interface entre a porta paralela dos controladores dos sensores e o barramento CAN. O
barramento CAN também é serial, mas permite taxas de transferéncia de dados bem maiores do que as possiveis com
a porta serial do PC. Adicionalmente, todos os dispositivos do sistema Janus terdo interfaces CAN, possibilitando um
acesso uniforme independente do dispositivo acessado. A interface implementada ter4 ainda capacidade de
processamento local, através de um processador 80C390, possibilitando a execucdo de calculos simples como
conversdo de unidades e calibracdo localmente(Fapergs/UFRGS).
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