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Introducéo

Os principais elementos que atuam em sistema de automacao industrial ou de maquinas industriais
sdo sensores e atuadores, estes verificam e interferem no ambiente ou sistema que esta sendo
controlado. Atuadores como valvulas pneumaticas e hidraulicas, relés eletromecénicos, cilindros
pneumaticos ou hidraulicos sao dispositivos que modificam uma variavel controlada, eles recebem
um sinal do controlador, no caso, um microcontrolador programado e atuam sobre o sistema
executando alguma tarefa. De outro modo, um sensor é um dispositivo que sente, de alguma forma,
a presenca da energia do ambiente onde se encontra instalado relacionando as informagdes sobre
uma grandeza fisica que precisa ser medida como, por exemplo, temperatura, pressdo, velocidade,
corrente elétrica e aceleragéo.

Atualmente, muitos dos equipamentos de uma determinada maquina ou mesmo de um processo
empregam o0 conceito de automacao que, em sintese, € o ato de tornar eficiente, seguro, econémico
0S processos rotineiros executados em uma planta industrial ou mesmo por uma maquina. Assim, a
utilizacdo da automacéo proporcionou um grande aumento da producéo com a diminui¢do no custo.
O homem passou a produzir mais com custo reduzido, favorecendo a economia do pais.

Na area agroindustrial a automacdo pode ser aplicada em maquinas agricolas para permitir a
aplicacdo controlada de insumos, fertilizacdo e pulverizacdo, ou mesmo o controle de plantio,
espacamento e quantidades de sementes. Em sistemas agricolas mais modernos usa-se o conceito de
aplicacdo tipo “On-The-Go”,ou seja, sensoriamento, processamento com tomada de decisdo e
atuacdo durante a movimentacdo das maquinas. Neste caso, as maquinas usam o conceito de VRT —
“Variable Rate Technology” e envolvem muitos dispositivos acoplados, tais como: GPS,
giroscopios, bussolas e odometria, entre outros tipos de sensores. A literatura [1] mostra que muitos
dos dispositivos implementados em automagdo seguem as normas de um padrdo aberto para
interconexdo de sistemas eletrdnicos embarcaveis em maquinas industriais e equipamentos
agricolas. Desse modo, visando implementar sistemas mais simples porém, funcionais de controle e
automacdo, para o braco robdtico, partiu-se de pecas metélicas de sucatas e construcdo de placas
eletrnicas aproveitando alguns componentes, também, de sucata.

A opcéo pelo desenvolvimento de prototipos usando sucata permite desenvolver solugdes criativas
para problemas de ordem académica, através das contribui¢des para a equipe e para os lideres do
grupo de pesquisa no Mestrado em Modelagem Matematica da Unijui e empresarial a nivel
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especifico das empresas vinculadas ao projeto de maquinas e equipamentos agricolas permitindo
fornecer equipamentos que usam o conceito de “embedded electronics”.

Finalmente, o objetivo desta reciclagem de materiais foi escolhido visando diminuir os custos
operacionais do sistema e minimizar efeitos de impacto ambientais.

Metodologia

Estudou-se o funcionamento de motores de passo e motores de corrente continua para movimentar o
braco robético através de engrenagens. Estes motores foram retirados de sucatas de impressoras,
visando reduzir custos de aquisi¢do. Para controle foram desenvolvidos circuitos usando transistores
de média poténcia configurados em ponte H. Os sinais de controle foram gerados a partir da
programacdo de microcontroladores com arquitetura RISC em linguagem especifica [2]. Os
circuitos para simulacéo e prototipagem foram feitos em software livres [3,4] e as placas de circuito
impresso foram executadas a mdo livre usando as técnicas padrGes de circuitos impressos
interagindo com os laboratérios disponiveis na universidade.

Neste projeto usa-se fontes de tensdo elétrica de 5V, 12V e 24V estabilizadas desenvolvidas,
especialmente, para acionar as placas de controle e os diferentes tipos de atuadores.

O objetivo final deste trabalho é desenvolver solucGes e sistemas mecatronicos para aplicagdes em
automacdo industrial, robotica de baixo custo e dispositivos agroindustriais. Neste caso, usam-se
estratégias de controle eletrénico mostradas pela literatura [1].

Resultados e Discussao

Os principais resultados obtidos até o momento sdo o0s circuitos eletrdnicos de controle,
condicionamento de sinais e interfaceamento do circuito com o mundo exterior além da
prototipagem mecanica usando pecas de aco e aluminio do braco robotico.

Novos testes e prototipagens estdo sendo realizadas a partir das montagens ja feitas, usando
cilindros pneumaticos, visando observar a confiabilidade e a durabilidade do sistema prototipado
além de implementar outros tipos de sensores e atuadores para controlar 0s movimentos
bidimensionais. Estes ajustes objetivam tornar o circuito e o prototipo eletromecénico mais
confidvel e completo. A complexidade do circuito que se pretende é a mais proxima dos conceitos
mais modernos de eletrénica embarcada em produtos e equipamentos empregados nas industrias e
nas maquinas agroindustriais.

Neste trabalho, estdo sendo estudados e planejados novos algoritmos os quais serdo codificados
para serem usados nos microcontroladores. O objetivo final € aumentar o tempo de resposta e a
confiabilidade do sistema de sensoriamento e atuacdo, visando um protétipo com grande grau de
inovacéo tecnologica. Esta sendo previsto o uso de um display de cristal liquido para acompanhar a
sequéncia de sensoriamento e atuacgdo do protdtipo e estuda-se a possibilidade de usar energia solar
fotovoltaica para acionar e manter o nicleo microcontrolador em estado de “stand by” quando em
uso de campo ou na falta da energia convencional.

Concluses
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Os primeiros resultados obtidos, na parte inicial desse projeto de pesquisa, foram resultados teoricos

de simulagdo e praticos funcionais baseado no estudo de sensores, atuadores e programacdo de

microcontroladores. As principais caracteristicas e desempenho do circuito eletronico para controle

e automacéo desenvolvido mostraram-se eficientes na movimentagdo do brago mecanico. Novos
testes estdo sendo realizados e os resultados finais serdo futuramente publicados.

Fomento: PIBITI/CNPq

Palavras chave: Bragco Robotico; Sensores e Atuadores; Circuitos Programaveis.




