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RESUMO

MOTIVACAO: As diferentes atividades desempenhadas pelos sistevhoticos cada dia avancam
para atingir uma maior autonomia especialmente duae trata de tarefas em ambientes pouco ou
nada estruturados como no caso das atividadedatafopmas de exploragéo de petroleo offshore. O
controle servo visual ou Visual Servoing, é umaitde controle robotico que procura este objgetivo
fornecendo o rob6é com um sistema de viséo ativmitiedo flexibilidade e robustez as mudancas do
ambiente. Essa capacidade estende o espectro dedagébd para ambientes dinAmicos e néo
estruturados efetuando o controle baseado s6 mamagdo fornecida pelos sistemas visuais
embarcados no robd.

OBJETIVO: Historicamente os robds manipuladores encontramreuar aplicagdo na inddstria de
alto porte em tarefas repetitivas e programadasastiientes altamente estruturados, porem com 0s
atuais avancos tecnologicos se procura mais fledalie deste tipo de sistemas robéticos, capazes de
se-adaptar as condi¢cdes dinamicas de ambientesn@xt®u subaquéticos como no caso das
aplicacbes em exploracéo offshore onde a ideianttare estruturado ndo é considerada viavel. O
objetivo deste trabalho € conseguir uma estrut@acahtrole de movimento de manipuladores
roboticos a partir da informacgéo visual do ambigretenitindo sua adaptacao as variagdes do entorno.

APLICACAO NA INDUSTRIA DO PETROLEO: O controle servo visual para ambientes
dindmicos pode aplicar-se na area de exploracapeti®leo offshore como complemento dos
dispositivos tanto de manipulacdo como de supervisfbaquatica. A flexibilidade deste tipo de
controle permitiria ndo s6 o posicionamento de puadores robdticos dentro da agua sendo tarefas
como agarre e fixacdo de objetos em estruturas nouswperficies, tarefas comuns na area de
exploracao offshore.

RESULTADOS OBTIDOS: Neste artigo se apresentam os resultados obtideplitacdo dos dois
principais tipos de controle servo visual o comtrelsual baseado em imagem e controle visual
baseado em posicdo em um manipulador robotico @-8iara localizacdo de objetos conhecidos em
movimento. O sistema foi testado em um manipuladoético ABB IRB 140, com objetos reais de
superficies planas, foi usada uma camera TM 128iRuta obtengdo das imagens, localizada na
ferramenta do manipulador. A comunicagdo, o psaresnto das imagens e o controle foram
desenvolvidos num computador comum. Os resultads$ram o sucesso do controle servo visual de
forma geral, porem, as variacdes no entorno resutta falhas de localizacdo e perda do objeto no
campo de viséo.
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