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INTRODUCAOQ: Este trabalho apresenta os desafios e os resultados do projeto de pesquisa
em mecatronica realizado na UNIJUI Campus Panambi. A mecatrénica € a integracéo e a
sinergia de conhecimentos de mecénica, eletro-eletrénica e informética para o projeto de
produtos e processos automaticos. Esta pesguisa tem o objetivo geral de empregar os
conceitos e os principios cientificos destas areas para a investigacdo e o desenvolvimento de
solugbes inovadoras e competitivas para problemas enfrentados pelos setores industrial,
agricola, da construgdo e da salde na Regido Noroeste do Estado do Rio Grande do Sul.
MATERIAL E METODOS: Um dos caminhos mais adequados de se alcancar 0 sucesso no
desenvolvimento de um sistema mecatrénico € através da pesquisa em Modelagem
Matematica aliada com praticas de laboratorio para validacdo experimental. Isto porque a
deduc&o de model os mateméticos permite a simulacéo do comportamento dinamico e estético,
a andlise da estrutura mecanica e o projeto de algoritmos e estratégias de controle para o
alcance do funcionamento e do desempenho desgjado. Além da modelagem matemaética e da
validacdo experimental, a metodologia utilizada consiste de uma continua pesguisa em
literatura recente. Os testes experimentais sdo realizados principalmente a partir da infra
estrutura disponivel nos Laboratdrios de Projeto, de Automacdo Industrial, de Robdtica, de
Soldagem, do Nucleo de Automacdo de Pequenas e Médias Empresas (NAPME) e do Centro
Regional de Estudos de Materiais (CREMAT). RESULTADOS: Os principais resultados
obtidos com a pesquisa foram: (1) o desenvolvimento de um software para programagao
automatica de Controladores L ogico Programaveis (CLPs) aplicado a comandos pneuméticos;
(2) um modelo matemético para realizar o controle da atura do eletrodo no processo de
soldagem em funcdo da variacdo da tensdo e a determinacdo de parametros de soldagem
robotizada; (3) a andlise numérica de uma servovalvula pneumética através de sua modelagem
no software ANSY'S; (4) a formulacéo e validacdo experimental de um modelo matematico
ndo linear simplificado para atuadores pneumaticos utilizados na mecatronica; (5) o
aperfeicoamento da construcdo do protétipo de um manipulador robético acionado
pneumaticamente de estrutura do tipo antropomorfica para aplicagdo no seguimento de
trajetorias utilizadas na industria; (6) a concepcdo do Nucleo de Inovacdo em Maguinas
Automaticas e Servo Sistemas (NIMASS) através de consorcio com trés empresas para
desenvolvimento de sistemas mecatronicos em equipamentos agroindustriais com solicitacdo
de apoio financeiro ao FINEP; e (7) a publicagdo de um artigo completo em revista indexada,
de seis artigos completos em congressos cientificos e de diversos resumos em seminarios de
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iniciacdo cientifica e jornadas de pesquisa, além da submissdo de mais dois artigos compl etos
para revistas indexadas. DISCUSSAO/CONCLUSOES: Na automacdo industria e na
robética, encontram-se hoje 0s maiores avangos da mecatrénica, sendo que o dominio destes
avancos através da pesqguisa permite gerar solucdes inovadoras para o contexto regional tanto
na indUstria quanto em outros setores que necessitem de uma mecanizacdo mais inteligente,
produtiva e segura. Em sinergia com a pesquisa cientifica, tem-se aplicado esforcos no
desenvolvimento de inovacBes através da interacdo universidade/empresa, buscando
direcionar a Pesquisa em Mecatronica orientada aos Desafios da Sociedade.



