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Introducao: O projeto propde investigar o uso de uma técnica de controle n&o linear
(Controle Difuso) a ser aplicada em robés moles. Os robés moles possuem
promissores potenciais de aplicagao, no entanto, é desafiador controlar robdés moles
devido ao fato de que os materiais moles exibem dinamicas altamente complexas e
variaveis no tempo. A deformacao significativa de rob6s moles em condigbes normais
de trabalho conduz a comportamentos nao lineares. Desta forma, os métodos
tradicionais de controle de robds de materiais rigidos geralmente sao ineficazes para
aplicar aos robés moles. Obijetivo: O projeto tem como finalidade desenvolver
algoritmos de controle difuso aplicados a uma estrutura robdtica mole denominada
PneuNet. Metodologia: O Controle Difuso trata-se de uma técnica em que variaveis
disponiveis no sistema a ser controlado séo classificadas em conjuntos difusos, sendo
posteriormente processadas através de regras de produgdo. As anadlises serao
realizadas em um sistema de controle de posicdo de PneuNet que é operado através
de uma interface gréafica desenvolvida na plataforma LabVIEW. Os dados a serem
coletados nos ensaios com o sistema de controle difuso deverao ser comparados com
o uso de um controlador Proporcional Integral Derivativo (PID). Resultados: Com a
comparagao dos resultados de PID e Controle Difuso, espera-se obter melhores
respostas na aplicagcdo do Controle Difuso em relagdo as técnicas tradicionais.
Concluséo: Devido a ineficiéncia dos métodos tradicionais de controle de robés rigidos
considera-se a possibilidade da técnica do controle difuso se adaptar melhor ao robd
mole e assim ser possivel controlar de forma mais eficaz os robds construidos de
materiais moles que constituem uma area de pesquisa emergente em robdtica.

1 Estudante do curso de Bacharelado em Engenharia de Controle e Automacao, IFSP — Séo Paulo/SP. E-mail do
primeiro autor: carinayuri.y@gmail.com.

2 professor orientador, IFSP — Sao Paulo/SP. E-mail de contato: brinca@ifsp.edu.br.



