
Palavras-have Robótia industrial, bin-piking, manipulação �exível, retroação visual.Resumo O bin-piking é um problema que só reentemente ganhou notoriedade eomeçou a ter desenvolvimentos relevantes. A reolha de peças aleatoria-mente distribuídas no interior de um reipiente apresenta problemas de om-plexa resolução, omo a determinação da posição e orientação, a olusão esobreposição de peças e as variações nas ondições de luminosidade.Uma garra para operações de bin-piking é mais do que uma simples ferra-menta meânia para realizar uma determinada tarefa, porque envolve umonjunto de sistemas, que juntos, permitem fazer a interpretação do am-biente de trabalho e a reolha da peça. Em geral, os sistemas existentesreorrem a garras onebidas espeialmente para uma apliação em que osdispositivos de visão e de atuação são um elemento únio indissoiável.Este trabalho tem omo objetivo prinipal a onepção de uma unidade quefaça a separação dos sistemas de atuação e de perepção da garra. Comisso pretende-se a inlusão de diferentes dispositivos de atuação, mas man-tendo �xos os elementos esseniais ao funionamento do sistema, tornando-o�exível.A Unidade Geral de Interfae (UGI) serve de ligação entre os diversos bloos,permitindo não só o seu ontrolo mas também o envio de diversa informaçãosensorial para o sistema remoto. Essa informação pretende atribuir ao sis-tema as funionalidades de auto-reonheimento, segurança e diagnóstio efeedbak sensorial.O sistema de visão baseia-se numa on�guração de âmara monoular móvel,assoiado à projeção de luz estruturada e a iluminação loalizada. A garrautilizada para demonstração é de atuação pneumátia linear e está munidade sensores de distânia. A UGI reorre a sensores de ultra-sons para se-gurança e a LEDs de diagnóstio. A omuniação entre os sistemas e ainterfae remota é por RS-232.A onstrução do protótipo demonstrou a �exibilidade e a adaptabilidadeesperada, validando o oneito da UGI e da separação funional do sistema.Deixam-se assim aminhos abertos para a implementação deste oneito emdiversas apliações de bin-piking.





Keywords Industrial Robotis, bin-piking, �exible manipulation, visual servoing.Abstrat Bin-piking is a problem that only reently has gained notoriety and had somerelevant developments. Piking parts randomly distributed inside a bin hassome problems very omplex to solve, suh as the position and orientation,the olusion and overlapping of parts and variations on lighting onditions.A gripper for bin-piking operations is more than a simple mehanial tool toperform a ertain task, beause it implies a group of systems, that together,allow the environment interpretation and to pik the part. In general, theexisting systems use espeially designed grippers for a ertain appliation,where the vision and gripping devies are the same and inseparable.The main goal for this work is to design an unit that separates the vision andgripping systems. With that, it is intended to inorporate di�erent grippingdevies, but keeping all the essential elements of the system, making it�exible.The General Interfae Unit (GIU) makes the onnetion between the di�erentbloks, allowing not only its ontrol but also sending sensory information tothe remote system. That information intends to assign the features of self-reognition, safety and diagnosis and sensory feedbak, to the system.The vision system is based on a monoular arm-mounted amera, ombinedwith strutured light projetion and on-board illumination. The gripper usedfor demonstration has pneumati ativation and is equipped with distanesensors. The GIU uses ultrasoni sensors for safety and LEDs for diagnosis.RS-232 is the ommuniation interfae between the systems and the remoteinterfae.The prototype demonstrated �exibility and adaptability, validating the GIUand funtional separation onepts. With that, many paths are opened forapplying this onept in several appliations of bin-piking.




