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Um dos problema que ocorrem no controle de sistemas com atuadores sujeitos a saturagdo é o windup, que é uma
discrepancia acentuada entre a trajetoria desejada (referéncia) e a trajetdria real que o sistema descreve. Neste
trabalho estd sendo considerado um robé com dois graus de liberdade, sendo analisados os efeitos dos limites de
torque em cada junta e as formas de compensar tais efeitos. Para tais testes, estdo sendo realizados simulagdes com
diagrama de blocos em Simulink e Matlab, a partir de um modelo do robd previamente construido. Constituem esse
modelo blocos que simulam as juntas reais do rob, o controle e a compensagéo de saturacdo. Os principais objetivos
desta pesquisa sdo otimizar a sintonia dos controladores com o intuito de obter 0 melhor desempenho possivel na
presenca de saturacdo e propor melhorias no projeto da compensacédo de saturacdo (anti-windup). Tais otimizagdes
permitem a reducdo de custos (menores atuadores) e aumento da produtividade nos processos industriais que
empregam robos manipuladores. Os resultados deste trabalho servirdo de base para expandir para mais juntas a
andlise de compensacéo de saturacdo. (Fapergs)
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