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Resumo

O artigo tem como objetivo principal, apresentar um trabalho que foi desenvolvido no IFSP, campus
Sao José dos Campos, que viabilizou o envio de comandos de posi¢cdo para um robd SCARA via
comunicacao TCP/IP, utilizando software em um computador. Foram realizados testes e simulagfes
através de comunicacéo via cabo rede par tragado e Wi-Fi, monitorando as portas de entrada e saida
e o envio de dados. Para que o rob6 SCARA realizasse a atividade proposta, foi desenvolvido um
programa que aguardava o recebimento de parametros de registros de inicio de operagéo e da posi¢éo
da peca. Apo6s o recebimento, o rob6 realizava a movimentagéo conforme os dados enviados.

Palavras-chave: Rob6 Scara, Comunicacao TCP/IP, Programacao de Robd.
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Introducéo

Apresentado ao mercado em 1981 pela Sankyo Seiki, 0 Rob6 SCARA (Selective Compliance
Assembly Robot Arm) foi desenvolvido sob orientagéo do professor Hiroshi Makino da Universidade de
Yamanashi, Japao, o qual criou o primeiro protétipo deste robé em 1978 (Mello, 2016, p.5 apud Aradjo,
Medeiros e Bitencourt, 2012, p. 8, 19-21). Segundo Romano e Dutra (2019), o SCARA é um tipo de
robd industrial formado por duas juntas dispostas em paralelo para se ter movimento em um plano e
uma outra junta prismatica perpendicular a este plano (RRP), apresentando, portanto, uma translagao
e duas rotacdes. Este tipo de robd normalmente € aplicado em processos industriais que requerem alta
velocidade e precisdo no transporte ou montagem de componentes leves e com dimensdes pequenas,
como por exemplo placas de circuito impresso ou componentes eletrénicos.

Segundo Junior (2000), nos anos 60, havia a preocupacao de perda de comunicacdo entre sistemas
caso ocorresse uma terceira guerra mundial, portanto, iniciou-se o desenvolvimento de um sistema que
mantivesse o protocolo e suas topologias durante a interagéo e compartilhamento de dados entre os
computadores. Sendo assim, nos anos 70, os grandes fabricantes apoiaram a iniciativa e incluiram em
suas maquinas o protocolo de comunicacdo TCP/IP, mantendo-o em dominio publico.

O TCP/IP é um protocolo de rede que permite a comunicagdo entre dois ou mais computadores,
sendo um conjunto entre dois protocolos, o TCP (Transmission Control Protocolo - Protocolo de
Controle de Transmisséo) e o IP (Internet Protocol - Protocolo de Internet). Segundo Maestrelli, Trovéo
e Jannuzzi (2000) este protocolo possui uma estrutura bem definida, separado em quatro camadas,
que sdao: aplicacdo/processo, transporte, rede e enlaceffisico (Ethernet). A camada de
aplicacé@o/processo € o ambiente da comunicag&o geralmente chamado de cliente-servidor. A camada
de transporte é responsavel pelo fluxo de dados de ponta a ponta entre as maquinas.
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Ja a camada de rede € a interface da comunicagao através do IP e roteia a comunicagao entre as
redes corretas. E a camada fisica sdo os pontos finais, as partes fisicas da comunicacdo, dos
enderecos IP. A comunicacao TCP/IP permite a integracao eficiente de dispositivos industriais, como o
rob6 SCARA. Esse protocolo transporta comandos e dados de status entre o robd e um computador
pessoal, possibilitando o mapeamento das portas de entrada e saida, como também envio de dados
em tempo real. O TCP/IP garante a confiabilidade e integridade da transmissdo de dados, enquanto o
SCARA interpreta esses comandos para realizacdo de movimentos precisos. Essa comunicacédo é
essencial para a automacéo industrial, oferecendo flexibilidade e eficiéncia no controle de robés.

O objetivo deste artigo é apresentar um projeto que permitiu o envio de comandos de posicao para
um rob6 SCARA via comunicacdo TCP/IP. A solucdo proposta é importante porque possibilitou a
integracao entre sistemas, permitindo o controle do rob6 através de conexao via cabo rede ou Wi-Fi.
Espera-se que o trabalho desenvolvido possibilite o desenvolvimento de novas solucdes para o
laboratério de robdtica, como controle via sistema de visdo, como também a utlizacdo para
desenvolvimento de novas pesquisas e experimentos.

Metodologia

Para a comunicacao entre o rob6 SCARA e o computador via protocolo de comunicacdo TCP/IP, foi
necessario um software de interface, para o envio de dados como também leitura das portas de entrada
e saida. Como neste projeto foi utilizado o0 Robd SCARA RS406 da HIWIN, aplicamos a versdo 1.3 do
software que a proépria fabricante fornece a seus clientes: SCON (SCARA configure). A tela principal
do software é apresentada na Figura 1:

Figura 1 — Tela de Inicio do software SCON
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Fonte: Foto do autor
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Através deste software, € possivel: (1) identificar e conectar-se ao robé via protocolo TCP/IP (RJ45)
ou Modbus RTU (RS232, RS422 e RS485), (2) mapear as portas de entrada e saida, (3) transferir
arquivos para o controlador do rob6 e visualizar os que ja se encontram salvos nele, (4) como também
monitorar os registradores do rob6. Com o objetivo de realizar a comunicacao entre o controlador e um
computador pessoal, utilizamos como meio um cabo de rede CAT-6 (RJ45) para o envio e recebimento
de dados.

Para estabelecer a comunicacdo entre o robd e o computador, configuramos dois IPs
(192.168.0.200 para o rob6 e 192.168.0.201 para o computador) com a mesma mascara de sub-rede
(255.255.255.0). Com a popularizacdo do Wi-Fi e a auséncia de portas RJ45 nos computadores,
criamos uma rede Wi-Fi interna chamada “Robé SCARA” no IFSP, utilizando um roteador. Mantivemos
os IPs e adicionamos o gateway 192.168.0.1 para ambos, 0 que possibilitou conectar-se ao robé sem
a necessidade de cabo rede. Na Figura 2 é demonstrado um diagrama que ilustra o processo de
comunicacao entre o computador e o robd via cabo rede (RJ45) e roteador (Wi-Fi).

Figura 2 — Diagrama de conexao via cabo rede e Wi-Fi
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Fonte: Elaboracao propria

Infelizmente, através do software SCON da HIWIN, ndo ha a possibilidade de programar o rob6
SCARA ou controla-lo de forma intuitiva, apenas enviar arquivos ou dados de parametros de registro.
Sendo assim, para que conseguissemos realizar o trabalho proposto, criamos uma programacao no
flexpendant do robd, o qual aguardaria o recebimento de trés informac8es de parametros de registro
para a realizacao da atividade, que séo: (1) parametro de inicio de operacéo (8500), (2) parametro de
posicéo da peca no eixo X (8501) e (3) pardmetro de posicdo da peca no eixo Y (8502).

A programagcéo funciona da seguinte forma: o robé aguarda o parametro 8500 ir para o valor “1” e
inicia a atividade, saindo da posicdo Home para a posi¢ao que foi informada pelos parametros 8501 e
8502, pega a peca que se encontra nesta posicao e leva até a posi¢édo salva no programa, feito isso
ele deixa a peca nesta posi¢ao e volta para a posi¢édo que definimos como Home. No SCON é possivel
visualizar os parametros de registro como também os modificar, sendo essa a solu¢ao encontrada para
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que o robé movimente a peca do local onde foi passado as posi¢cdes X e Y para o local que definimos
na programacao.

Resultados

Realizado todo este trabalho, conseguimos identificar o robd no software SCON, tanto via cabo de
rede RJ45 como via conexao Wi-Fi, como demonstrado na Figura 3. Segundo o Manual de Usuéario do
software do rob6 (2018), quando a comunicacédo entre o software e o robd é estabelecida, o botao
“Connect” fica na cor azul, informando que a comunicacao esta ocorrendo, e quando este fica na cor
amarela, € um sinal de perda de comunicac¢édo entre o software e o robd.

Figura 3 — Identificacé@o do robd SCARA pelo software SCON para o estabelecimento de conexao
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Fonte: Foto do autor

Como apresentado nas Figuras 4, conseguimos estabelecer uma conexdo entre o rob6 e um
computador pessoal via TCP/IP.

Figura 4 — Conexao estabelecida entre robb e software
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Fonte: Foto do autor

Feito isso, definimos os valores de X (8501) e Y (8502) através dos pardmetros de registro no
software SCON, enviamos os dados para o robd, o qual recebeu os dados conforme apresentado na
Figura 7, se locomovendo para a posicdo em que se encontrava a peca.

Figura 6 — Posicéo X e Y que foram enviadas ao robd via software SCON por meio de pardmetros de registro
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Fonte: Foto do autor
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Figura 7 — Visualiza¢@o no Flexpendat dos dados de X e Y que o robd recebeu
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Fonte: Foto do autor

Discusséo

Analisando os resultados obtidos, tornou-se claro que a solucdo é extremamente viavel, funcional e
que possui um baixo custo de implementacdo, sendo necessério apenas a aquisicdo de um cabo rede
e um roteador Wi-Fi. Ela atendeu os requisitos iniciais do projeto, podendo ser aplicado em ambientes
de laboratorio para o desenvolvimento de estudos, testes e simulagbes com o robd, viabilizando o
desenvolvimento de novos trabalhos e pesquisas com o estabelecimento de uma comunicacéo entre o
robd e o computador pessoal. A HIWIN oferece trés solugdes de software para uso com o seu portfolio
de robbs: SCON, Caterpillar e HRSS. No entanto, durante o desenvolvimento deste trabalho, constatou-
se que o rob6 SCARA utilizado (RS406) ndo é compativel com o Caterpillar e 0 HRSS. Essas solu¢des
permitem programar o robd e realizar simulagcbes computacionais em 3D. Para trabalhos futuros,
visando aprimorar a solugcdo implementada no laboratério de robdtica do IFSP, sugerimos o
desenvolvimento de uma solucdo em que o robd identifica a peca e realize sua movimentacdo
automaticamente, sem a necessidade de informar manualmente a posi¢éo.

Conclusao

O trabalho desenvolvido centrou-se em estabelecer uma conexéo entre um rob6 SCARA da HIWIN
(RS406) e um computador pessoal via protocolo de comunicacdo TCP/IP, com o objetivo de enviar
dados e estabelecer um certo controle através do software SCON da HIWIN. Também realizamos a
comunicacao via Wi-Fi com o robd, criando uma rede interna no do campus do IFSP, que permitiu o
controle sem a necessidade conexao via cabo, e o envio de dados sem estar fisicamente no laboratorio
de robdtica. Como demonstrado, atingimos os resultados esperados tornando a solucédo operacional, o
gue viabilizara o desenvolvimento de trabalhos futuros, como a utilizagdo de um sistema de visao para
0 envio de dados de posicéo da peca para o robd6 SCARA.
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