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SINTONIZACAO DO CONTROLADOR PID DO SISTEMA ROBOTICO JANUS. Fernando
282 Pessutto, Walter F. Lages (Laboratério de Sistemas de Controle, Automacdo e Robotica, Departamento
de Engenharia Elétrica, Escola de Engenharia - UFRGS).

Este trabalho tem como objetivo controlar a posi¢do de um robd. Isso foi feito através do controlador PID que gera
os torques em cada junta do sistema robotico Janus(o Janus é um robd que possui dois bragos, com 8 juntas cada, e
um sistema de visdo). Para tal, fez-se a sintonizacdo dos pardmetros do controlador PID através de otimizagdo
numérica. Para realizar esta tarefa, foi adotado um sistema de referéncia que tenha um comportamento de acordo
com o desejado. Apds isso, criou-se uma rotina que aplica uma mesma entrada no robd e no sistema de referéncia,
obtendo-se um indice de erro. Este indice serd o somatdrio da diferenga entre as duas respostas (do sistema de
referéncia e do rob0) ao quadrado. Com o indice de erro, encontra-se os parametros do controlador PID através de
um processo de minimizagdo. Este processo consiste em um algoritmo de otimizagdo numérica que encontra o
minimo de uma funcdo com trés variaveis. A rotina sera repetida até que a variacdo do indice de erro seja menor que
um valor estabelecido. A sintonizagdo ja foi feita para a junta mais externa, e se mostrou bastante eficaz. (PIBIC-
CNPg/UFRGS)
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