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Objectivos

O presente trabalho, visa o controlo do robot Hexápode atráves de aplicações Servidor/Cliente usando comunicações DDE (Dinamic Data Exchange) em ambiente Windows. Um outro objectivo deste trabalho é a posterior incorporação num Sistema Flexível de Produção, deste modo cada recurso será controlado localmente por um pc ou plc (cliente), podendo também ser controlado remotamente por um pc central (servidor), definindo-se deste modo uma hierarquia de controlo. A comunicação entre os vários elementos (servidor-cliente) será assegurada via Ethernet, mantendo comunicação DDE.

Hierarquia de controlo 

Teremos assim um computador central (servidor) que comandará e controlará todos os recursos (cliente) do sistema flexivel.
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