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BASES PARA O DESENVOLVIMENTO DE UM MODELO MATEMATICO PARA A
SOLDAGEM GMAW A SER UTILIZADA NO MANIPULADOR ROBOTICO!

Genaro Mamani Gilapa®, Antonio Carlos Valdiero®, Pedro Andrighetto®, Cristiano Cardoso
Locateli °. UNIJUI

INTRODUCAO: O grande beneficio da soldagem robotizada é a retirada do elemento
humano do ambiente hostil, onde suporta temperaturas elevadas, com grande concentracéo de
fumos toxicos e radiacdo ultravioleta e infravermelha. Para tanto foram desenvolvidas
técnicas para retirar 0 homem desse ambiente hostil de trabalho, dai a importancia de se
pesguisar e estudar a automacdo dos processos de soldagem. A necessidade em aumentar a
produtividade, superar a escassez de trabalho qualificado e o aumento crescente das
exigéncias de seguranca elevaram a demanda pela automacao, superando assim, muitos dos
problemas do dia a dia da soldagem Para a elaboracdo do modelo matematico foram
considerados 0s seguintes parametros. velocidade de soldagem, altura do eletrodo, e como
parametros permanentes de entrada teremos a potencia de soldagem (corrente e tensdo),
espessura da chapa e posicdo e direcdo de soldagem. Para avaliar 0 modelo matemético é
utilizada uma analise da geometria do cordéo de solda onde foram avaliados a penetracéo,
largura do corddo de solda MATERIAL E METODOS: Para elaboracio do modelo foi
construido um algoritmo gue servira como base para a constru¢cdo de um programa que sera
utilizada posteriormente no controle do manipulador robético. Para a construgcdo deste modelo
foram realizados ensaios variando a velocidade de soldagem e atura do eletrodo e
posteriormente analisados os efeitos sobre a geometria do cordéo de solda utilizando métodos
metalogréficos e de analise de imagem. RESULTADOS: Com os resultados obtidos seréo
construidas curvas de comportamento para as diferentes variaveis avaliadas e posteriormente
deduzidas equagdo que represente 0 comportamento e o efeito da variavel analisada sobre a
geometria do cordd. DISCUSSAO/CONCLUSOES: O manipulador robdtico apresenta dois
graus de liberdade o que no processo de soldagem GMAW(gés metal arc welding) permite
apenas a variacdo de um pardmetro de soldagem. (velocidade de soldagem), os demais
parémetros deverdo ser considerados como varidvels primarias ou seja deverdo ser gjustados
mecanicamente e depois informado ao sistema antes do inicio do processo de soldagem.
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