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O desenvolvimento deste trabalho tem por objetivo realizar a integracao entre um braco roboético
industrial e uma mao robética multi-dedos utilizando o framework ROS (Robot Operating System). O braco
robotico, modelo IRB 120, é o menor da categoria desenvolvido pela ABB Corporation. A mao robdtica,
modelo BarrettHand BH8-282, possui matrizes de toque nas pontas dos dedos e na palma da mao, além
de um sensor de forca e torque no punho. Devido a ambos os equipamentos possuirem controladores
nativos e independentes, se faz necessaria a utilizacdo de mais uma camada para permitir a integracao
entre 0s mesmos. Dessa maneira, o framework ROS é utilizado tanto como sistema auxiliar, quanto como
sistema central para efetuar o controle e permitir a comunicacao entre os equipamentos. Serao abordadas
duas solucdes distintas. A primeira utiliza o software proprietario da ABB, o RobotStudio, para efetuar a
programacao do robd. O interfaceamento entre o braco e a mao se da através de uma placa Arduino Uno,
imersa no ambiente do ROS através de um pacote de comunicacao denominado rosserial. A segunda
maneira permite uma integracao mais direta e dispensa a utilizacao da placa microcontrolada. O braco
robdtico tem sua trajetdria planejada por um ambiente de controle de movimento denominado Movelt!. A
comunicacao entre o rob0 fisico e o ROS é feita através de um socket, responsavel por enviar o vetor de
pontos gerador da trajetdria e receber o estado real das juntas. A vantagem da primeira técnica é a
simples implementacao, pois ndo exige grandes modificacbes na estrutura do sistema, porém é menos
flexivel, pois os movimentos da mao serdao limitados a combinacdes de saidas digitais. A segunda
estratégia é mais flexivel, visto que todos os equipamentos estdo implantados no ambiente do ROS, o que
facilita a integracao de algoritmos que poderiam auxiliar na otimizacao de processos. Entretanto, a
aplicacdo desta técnica exige grandes mudancas no sistema, tornando complexa sua aplicacao.
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