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A robotica é uma grande area de atuacdo que envolve as mais variadas areas de conhecimento, tal como a fisica,
projeto mecénico, estatica, dindmica, eletrénica, sensores e atuadores, processamento de sinais e sistemas de controle. Neste
trabalho, o0 nosso principal interesse esta no controle dos robds manipuladores. Nés analisamos o comportamento de duas técnicas
de compensacéo de saturacdo (anti-windup) no controle de rob6s manipuladores. A técnica standard observer-based anti-windup
é estudada junto com a técnica proposta por Reginatto e de Pieri, a qual se baseia na unificacdo dos controladores locais e globais
(local-global). O objetivo central deste trabalho é determinar qual das duas técnicas obtem um melhor resultado para determinadas
tarefas especificadas a um rob6. Para se obter os resultados foi utilizado o software Simulink para fazer simulagfes. O Simulink é
um software que integra o programa MATLAB. Os resultados das simulagdes sdo apresentados para um brago de robd de duas
juntas planar, ilustrando a performance de cada técnica para certas tarefas feitas pelo robd. As conclusbes qualitativas deste
trabalho séo apresentadas com base nos resultados destas simulages. Apos terem sido feitas diversas simula¢des, para diversos
tipos de tarefas se chegou a conclusdo que as duas técnicas podem ter um comportamento semelhante no seu desempenho
transitorio, porém o esquema local-global tende a ser menos dependente quanto a magnitude do sinal de referéncia. Quanto a
estabilidade concluiu-se que para 0 método observer-based ela ndo é fécil de ser garantida. J& 0 modelo local-global permite uma
formalizacdo mais adequada para o estudo da estabilidade através do projeto independente dos controles local e global. (Fapergs).





