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PROCESSO PARA CONTROLE DE JUNTA ROBOTICA
COM MUSCULOS ARTIFICIAIS PNEUMATICOS
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Estagio de desenvolvimento: Avangado

Descricao

A presente tecnologia propde um processo de controle para um manipulador robético com musculos
artificiais pneumaticos, controlado por uma metodologia que inclui o método proporcional integral
derivativo (PID classico) e o método de controle adaptativo por modelo de referéncia (MRAC). O
processo pode ser aplicado para o controle de juntas formadas por musculos artificiais pneumaticos
e para manipuladores roboticos contendo tais juntas.

Vantagens

* Menos erros globais no rastreamento de posi¢cao do brago robético;

* Atuar em regimes transitérios onde os parametros de ajustes demoram a convergir;
* Boa relagao de poténcia e peso;

* Auséncia de faiscas, rapidez de resposta e baixo nivel de impactos ambientais;

* Absorver energia durante eventos de colis&o.
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