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1 Objetivos do Trabalho

Objetivo Geral

Objetivo geral desse trabalho, consiste em realizar o controle de um manipulador
pneumatico flexivel através de um controle servo-visual, utilizando-se para isso
uma linguagem de programagéc LabVIEW , o qual € um meio confortavel para
construir programas com uma boa interface grafica.

Objetivos Especificos

Afravés da linguagem de programacgédo LabView deveremos obter uma imagem
de uma camera fixada na extremidade do manipulador pneumatico, sendo que os
resultados esperados apos obtengdo dessa imagem ¢ localizar um ponto flutuante
(x,y) pertencente a essa imagem e retornar uma constante de erro (dx,dy), o qual
devera ser utilizada para obtermos as pressbes adequadas ao movimenio do
manipulador.

A principal caracteristica desse sistema ¢ que n&o precisamos recorrer a
informagao de calibragdo da camara, ¢ que permite uma grande flexibilidade. O
manipulador & controlado unicamente pela informacéo que retira da imagem, nao
necessitando inverter a cinematica do sistema. A (nica restricdo é a necessidade

de o objeto a capturar estar localizado num plano fixo.

Justificativa

A construgdo de um manipulador pneumatico podera ser utilizado na inspecdo

visual em locais de dificil acesso e inspecdo efou manutengéo em locais

insalubres e de alta periculosidade.




Resultados Manipulador Pneumatico em 3-D

Figurz & — Visual do programa -Manipulador Pneumético em 3-D
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Resultados

Figura 15 -Visual do programa - Manipulador Pneumatico em uma dimenséo — Péndulo
11.1 Programacao detalhada
Primeira parte da sequéncia:

Bloco video - 3 saidas

- Entrada: indicador do video de enfrada da camera
- Saida: indicador do video apés o processamento

- dx: distancia entre o ponto desejado e o centro da camera - apenas eixo x
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