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PROPOSTA DE TRABALHO

Titulo: “Desenvolvimento de sistema de visdo artificial para aquisicao do posicionamento de um tabuleiro na
area de trabalho dum rob6 industrial e consequente alteracéo dos programas armazenados neste para execucao
de tarefas sobre o tabuleiro”

Tema:

A utilizagdo de robds cartesianos de 3 eixos na industria para aplica¢des do tipo doseamento,
aparafusamento e soldadura sobre um tabuleiro tipo molde, colocado na area de trabalho do
robd, estd amplamente divulgada. O rob6 é programado off-line de maneira a proceder a
operagbes nas diversas pecas colocadas no tabuleiro molde. Estas
operagdes exigem uma precisdo muito grande, pelo que pequenos
desvios no posicionamento e orientacdo do tabuleiro molde
relativamente a posi¢édo de programacéao do robd, podem provocar
uma ma execucdo das operacdes. O tabuleiro molde é colocado
manualmente o que provoca erros sistematicos na execugdo das
operacoes.

No sentido de se aumentar a flexibilidade e desempenho pretende-
se instrumentar um destes rob6s com um sensor de visdo
artificial. A integracdo de sistemas de visdo artificial assume uma
importancia cada vez maior em aplicacdes roboticas, na medida
em que garante a flexibilidade e simplicidade na realizacéo de tarefas complexas.

Descricéo e objectivos do proj ecto:

Pretende-se com este trabalho desenvolver e implementar um sistema de medicdo do

posicionamento do tabuleiro molde relativamente a uma posicédo de referéncia inicial. O erro de

posicionamento deve ser adquirido em funcdo do seu deslocamento e rotagdo relativamente a

esta posicdo referéncia. Pretende-se ainda desenvolver um software interactivo que proceda a

trés fases distintas do processo:

1. Inicializagdo do sistema mediante a apresentacio de um tabuleiro molde. E especificada a
posicdo de referéncia relativamente a qual a programacéo do robé é efectuada off-line.

2. Execucdo normal do programa. O posicionamento do tabuleiro molde é calculado
relativamente & posi¢do de referéncia em funcdo do seu deslocamento e rotacdo. O erro
maximo permitido deve poder ser parameterizado, podendo ter valores na ordem dos 0.1
mm.

3. Monitorizacdo do processo. Deve-se proceder ao armazenamento da informacao
relativa a cada tabuleiro: deslocamento e rotacdo determinados.

Requisitos do sistema:

- O sistema deve ser adaptativo e versatil podendo ser introduzido um novo tabuleiro molde
apods o que se procede a inicializagdo do processo.

- O sistema deve ser robusto e prever eventuais erros, tais como falta da peca.

Com este trabalho pretende-se atingir dois objectivos fundamentais:

- Salientar os aspectos da formacéo e geometria da imagem obtida por uma camara video em

que os sensores sédo baseados nos CCDs.

Usar esta informacédo sensorial como o elemento chave na realizacdo de determinadas

tarefas a levar a cabo por um robé de trés eixos.

As aplicagdes propostas envolvem a localizacdo de objectos a partir de uma cadmara fixa.

Tarefas:

- Estudo das condicfes de luminosidade necessarias para o correcto funcionamento do sistema;

- Estudo do melhor posicionamento da cAmara de visdo;

- Estudo das transformagdes geométricas requeridas para posicionamento do robd face a umtabuleiro molde;
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- Pesquisa de mercado para definicdo dos componentes a utilizar;

- Projecto e implementacéo da ferramenta a acoplar ao rob6 para posicionamento da camar a;
- Estudo da melhor linguagem para desenvolvimento do software (Labview ou C);

- Estudo e utilizacdo de robd 1&J Fisnar de 3 eixos;

- Projectar eimplementar a comunicagdo com o controlador do robd;

- Desenvolvimento do software incluindo a aquisicao da imagem e seu processamento;
- Localizag&o do tabuleiro molde e calculo do seu centréide e contorno;

- Projecto e implementacéo do sistema;

- Realizaco de ensaios,

- Andlise e discussio dos resultados obtidos;

- Redacgéo do relatério.

Ambito: Trabalho para grupo de dois alunos (finalistas) da Licenciatura em Engenharia Electrénica Industrial.
Existe ainda a possibilidade deste trabalho poder ser continuado no dmbito de um estégio curricular a decorrer no
Departamento de Electrénica Industrial.

Duracéo: 1° Semestre do ano lectivo 2004/05 e de acordo com os pressupostos definidos na disciplina de Projecto
do 5°. Ano da Licenciatura em Electrénica Industrial.

Local e Horério: Laboratério de Informatica Industrial do Departamento de Electrénica Industrial da Universidade
do Minho e de acordo com o horério estipulado para a disciplina

Relatério: O grupo de trabalho terd que submeter um relatério final dentro das normas estabelecidas para a
disciplina e na data exigida para o efeito.

Equipa de Supervisdo/Orientacao: Cristina Santos (DEI), Manuel Jodo Ferreira (DEI);

Escola de Engenharia, 21 de Setembro de 2004.



