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Introdugéo

Esta pesquisa trata da aplicacdo da modelagem matematica de cilindros pneumaticos utilizados no
acionamento de sistemas mecanicos. Uma das aplicacdes atuais da pesquisa esté sendo realizada em
um braco robdtico de dois graus de liberdade, com o objetivo de possibilitar 0 movimento
automatico do sistema do braco.

O foco atual refere-se da modelagem matematica da dindmica do movimento de um braco robético
de dois graus de liberdade com juntas rotativas. O sistema mecanico abordado possui diversas
aplicacbes em automacdo industrial, proporcionando aumento da produtividade, qualidade e
desempenho de trabalhos perigosos. Tem-se por objetivos a formulacdo de um modelo matematico
a determinacdo dos parametros, a simulacdo computacional e analise das caracteristicas do
movimento. Espera-se contribuir para o entendimento da modelagem de robds por meio de um
exemplo mais simples.

Metodologia

A metodologia utilizada foi a partir de estudos bibliogréaficos sobre diferentes tipos de rob6s e
através destes foi focado em um prot6tipo robético que encontra-se construido no laboratério de
Engenharia Mecénica da UNIJUI Campus Panambi, o qual foi estudado, modelado e tem tido
melhorias construtivas de seu protétipo. Sendo periodicamente testado e manipulado pela bolsista
PIBITI/CNPq e pelo Professor, abordando métodos cientificos para melhorias quantitativas e
obtencéo de dados concisos.

A metodologia utilizada baseia-se no Principio D’ Alembert na formulagdo do modelo matematico e
da utilizacdo da ferramenta computacional Matlab, para implementacdo das simulacGes. Para
representacdo do fendmeno de atrito utiliza-se o0 modelo Lugre. Como resultados tem-se um modelo
computacional que pode ser utilizado para fins de analise das dinamicas, do projeto mecanico e da
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sintese do controle. Espera-se contribuir para o entendimento da modelagem de robés por meio de
um exemplo mais simples.

Resultados e discusséo

O resultado inicial foi o levantamento bibliografico dos trabalhos antecedentes na pesquisa de robds
pneumaticos desenvolvida no Nucleo de Inovacdo em Maquinas Automaticas e Servo Sistemas. Em
2004 foi realizado o projeto preliminar e detalhado de um manipulador robdtico acionado
pneumaticamente com estrutura cinematica do tipo antropomorfica (WEIDLE, 2004; CARLOTTO,
2005) que posteriormente foi construido através do trabalho de HARTER, acionado
pneumaticamente com estrutura cinematica do tipo antropomorfica que foi desenvolvido e
construido nos ultimos anos da pesquisa com participacao de diversos académicos (WEIDLE, 2004;
HARTER, 2005, CARLOTTO,2005/2006; FRANCESCHINI,2006, LANGNER, E. F.;
VALDIERO, A.C,2006). Em todo o processo de desenvolvimento, seguem-se as recomendacdes de
projeto de VALDIERO (2005).

Através deste trabalho foram demonstradas as etapas da modelagem matemaética, cinematica do
movimento de um braco robético com dois graus de liberdade. A partir da formulacdo de um
modelo matematico, da simulacdo computacional e de determinados parametros foi possivel
analisar as caracteristicas do movimento do braco, através de um modelo simples. Com isso foi
possivel perceber que 0 movimento do braco robdético é rotacional. Portanto, um dos pardmetros que
dificulta a trajetéria é o atrito, pois possui caracteristicas que interferem nos movimentos de subida
e descida.

Os resultados obtidos com essa pesquisa demonstram a necessidade de estudar mais para poder
tecer estratégias de controle de movimentos preciso do bragco robético na realizacdo de tarefas
compensando erros em folgas e atrito nos componentes.

Conclusdes

Pode-se afirmar que a robotica € uma area ampla, que surpreende a cada dia, pois esta sempre
inovando e elaborando novos métodos e meios de funcionalidade de equipamentos automatizados
computacionalmente, o braco rob6tico desenvolvido e aperfeicoado no laboratério de robotica na
UNIUI — Campus Panambi, pode proporcionar uma ampla visdo desse meio tdo inovador e
conciso, tanto na parte tedrica como na parte pratica podendo elaborar o projeto com auxilio de
software SolidWorks e fabricar algumas das pecas mais simples do brago, com supervisdo
constante do professor, sendo assim pode-se ter um aproveitamento agradavel do tempo dedicado
ao braco, podendo obter conhecimento sobre esse ramo.

Fomento: PIBITI/CNPq

Palavras-Chave: Braco Robdtico, Modelagem Matematica, Robd Pneumatico.

Agradecimentos




CONHECIMENTO ([ -

Ciéncia « Saude « Esporte G

-
gapanased
S ie

6SALAO DO  uNwui2013 | “r:s

Modalidade do trabalho: Relatdrio técnico-cientifico
Evento: 11l Seminario de Inovacao e Tecnologia

Os autores sdo agradecidos a UNIJUI, aos colegas de graduacio e aos mestrandos que sempre
auxiliaram para o desenvolvimento do projeto. Também um agradecimento especial ao CNPq pelo
apoio por meio das bolsas de mestrado, de iniciacdo cientifica (PIBIC/UNIJUI) e de iniciacéo
tecnoldgica e inovacéo (PIBITI/UNIJUI).

Referéncias Bibliogréficas

CARLOTTO, Leonardo; Controle de um robé pneumatico em aplicaces de segmento de trajetorias
retilineas no espaco da tarefa. Trabalho de conclusdo de curso — Curso de Engenharia Mecanica,
departamento de tecnologia, Universidade Regional do Noroeste do Estado do Rio Grande do Sul.
Panambi: 2006.

CARLOTO, Leonardo. Roboética: Desenvolvimento e projeto de manipuladores controlados por
computador. Panambi: 2006. Relatério PIBIC/UNIJUI.

CARLOTO, Leonardo; LANGNER, E. F; Gongalves, Alexandre; VALDIERO, A.C. Planejamento
de trajetorias no espaco operacional de um robd pneumatico. In: CRICTE,2006: ljui — RS.
CARLOTTO, Leonardo, VALDIERO, A.C,. Desenvolvimento de um manipulador acionado
pneumaticamente. 2005. 32 f. Iniciacdo Cientifica. (Graduando em Engenharia Mecanica) -
Universidade Regional do Noroeste do Estado do Rio Grande do Sul, Programa Institucional de
Bolsas de Iniciacdo Cientifica da Unijui

FRANCESCHINI, Argel. Projeto conceitual, detalhamento e construgdo de um efetuador final
porta-ferramenta para soldagem Mig/Mag robotizada. Panambi: 2006. Trabalho de conclusdo de
curso — Curso de Engenharia Mecanica, Departamento de tecnologia, Universidade Regional do
Noroeste do Estado do Rio Grande do Sul. (Orientador: Prof. Dr. Antonio Calos Valdiero).
GEHRMANN, Dirk, VALDIERO, A.C. Design and development of a gantry manipulator with
electric drives and a plasma torch. 2005. 33 f. Orientacdo de Estagio de IntercAmbio com a
Alemanha - Universidade Regional do Noroeste do Estado do Rio Grande do Sul.

HARTER, Ibson Ivan. Construcdo de um manipulador robético acionado pneumaticamente.
Panambi: 2005. Trabalho de concluséo de curso — Curso de Engenharia Mecénica, Departamento de
Tecnologia, Universidade Regional do Noroeste do Estado do Rio Grande do Sul. (Orientador: Prof.
Dr. Antonio Calos Valdiero).

LANGNER, E. F.; VALDIERO, A.C. Robdtica: desenvolvimento e projeto de manipuladores
controlados por computador. 2006. 50 f. Relatério de Iniciagdo Cientifica. (Graduando em
Engenharia Mecénica) - Universidade Regional do Noroeste do Estado do Rio Grande do Sul,
Fundacao de Amparo a Pesquisa do Estado do Rio Grande do Sul.




