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CONSTRUCAO E CONTROLE DE UM MANIPULADOR ACIONADO
PNEUMATICAMENTE.1

Fernando Zagoz, Antonio Carlos Valdiero3, Carla Silvane Ritter?. UNLIUI

INTRODUCAO: Este projeto envolve a pesquisa em controle de sistemas mecatronicos com o
objetivo de contribuir com solugdes para os desafios da sociedade, principalmente com o
desenvolvimento de manipuladores roboticos voltados aos problemas de insalubridade nas
industrias, melhorando assim as condi¢oes de trabalho do ser humano e colocando-o a salvo de
atividades perigosas ou insalubres; contribuindo ainda na melhoria na qualidade do produto,
por meio de um controle mais racional dos pardmetros de produgdo. A utilizacdo de robos
pode reduzir os custos dos produtos fabricados através da diminuigdo do niimero de pessoas
envolvidas na produ¢do, aumento da produtividade, melhor utilizagdo da matéria prima e da
possibilidade de realizagdo de atividades dificeis de serem realizadas manualmente (montagem
de pegas em miniatura, por exemplo), a coordenagao de movimentos complexos ¢ atividades
muito rapidas. MATERIAL E METODOS: A metodologia utilizada consiste de pesquisa
bibliografica em livros, apostilas e artigos, com a finalidade de reunir dados para as proximas
etapas da pesquisa, estudo e aprendizagem de ferramentas computacionais a serem utilizadas
no decorrer do projeto, tais como o software de experimentagdo de controladores
(ControlDesk/dSPACE), de fundamental importancia na aplicagdo de sistemas de controle
tanto no manipulador robdtico quanto na bancada hidraulica. Ao longo da execu¢do do projeto
de pesquisa, foram largamente utilizados os ja conhecidos softwares de simulagdo
computacional Matlab/Simulink, cuja descricdo detalhada encontra-se em Zago (2008); e ainda
o software CAD de auxilio ao projeto (neste caso, o SOLIDWORKS), que possui grande
importancia nesta area devido a possibilidade de construir e testar um protétipo virtual de uma
determinada pega (obtendo-se assim um comportamento dinamico estimado da mesma),
possibilitando ainda a reparagdo de possiveis erros antes da fabricacdo do modelo em escala
real. Em todas as atividades houve a intera¢do do bolsista com os alunos de mestrados sob a
orientacdo do professor. RESULTADOS: Como resultados do projeto, tem-se a modificagdo e
o aprimoramento do robd pneumatico, utilizando-se de software de auxilio ao projeto (no
caso, o SOLIDWORKS) e partindo logo apds para a parte construtiva. Para facilitar o
aprendizado da teoria, o bolsista auxiliou trabalhos de mestrado envolvendo a modelagem
matematica e implantacdo de sistemas de controle na bancada hidraulica e no manipulador
robdtico acionado pneumaticamente. Na bancada hidraulica, o bolsista esteve auxiliando na
identificagdo do atrito no atuador hidraulico da mesma, tema de uma dissertacdo de mestrado.
Ainda foram elaborados artigos e preparadas apresentacdes para o XV Congresso Nacional de
Estudantes de Engenharia Mecanica e para o XVI Seminario de Iniciacdo Cientifica da
UNIJUI (2008) e, para evidenciar os ultimos resultados da pesquisa, vieram novos trabalhos
que foram submetidos ao XVI Congresso Nacional de Estudantes de Engenharia Mecanica
(CREEM 2009) e ao XVII Seminario de Iniciagio Cientifica da UNIJUI. CONCLUSOES: Por
meio das modificacdes e aprimoramentos realizados no robd pneumatico, houve melhoria
estrutural do mesmo, com a redugdo dos riscos de eventuais danos ao cilindro pneumatico do
segundo eixo devido a variagdo da intensidade do movimento dos cilindros, que varia
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conforme os parametros de simulacdo utilizados; por meio da revisdo bibliografica em
trabalhos anteriores na area de servopneumatica e hidraulica, foi possivel dar seqiiéncia aos
estudos referentes ao Projeto de Sistemas Mecatronicos, essencial para o desenvolvimento de
novas solugdes para o manipulador robético e da bancada hidraulica; a interagdo do bolsista
com os alunos do mestrado e a participacao nos trabalhos dos mesmos representou um enorme
salto em matéria de conhecimento, permitindo ao bolsista um maior aprendizado em
modelagem matemadtica e sistemas de controle, fato que influenciara a evolugdo da pesquisa.
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