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Introducéo

Este artigo descreve o estudo e a producao ao longo dos anos do grupo de pesquisa “Projeto em
Sistemas Mecanicos, Mecatronica e Robdtica” tendo como principal foco o projeto “Construgdo,
modelagem e controle de um rob6 acionado pneumaticamente para aplica¢dao industrial” que vem
sendo realizado no Nucleo de Inovacdo em Méaquinas Automaticas e Servo Sistema (NIMASS) na
Unijui.

O trabalho relata as modificacdes que foram feitas no rob6 a partir da unido entre alunos de
Engenharia Mecanica, bolsistas de iniciacdo cientifica e alunos do Mestrado em Modelagem
Matematica da Unijui. O objetivo deste trabalho é mostrar as alteracGes feitas até atingir o padréo
do atual robd, a partir das pesquisas e discussdes nas diversas areas de estudo que o projeto abrange,
como pneumatica, robética e ergonomia. Com isso, se quer mostrar as aplicacGes de robotica e
automacdo, sua importancia para a humanizacdo do trabalho industrial e para o dominio da
tecnologia dos produtos modernos e competitivos, nas atuais condi¢des de globalizagcdo de mercado.

Metodologia
A metodologia aplicada para este trabalho consiste na revisao bibliografica em livros, apostilas e
artigos com a intengdo de agregar dados para as proximas etapas do projeto. Sendo assim foi
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realizado o estudo de ferramentas computacionais a serem utilizadas no decorrer do projeto, tais
como o software de experimentacdo de controladores (ControlDesk/dSPACE). Foram largamente
utilizados os softwares de simulagdo computacional Matlab/Simulink, e ainda o software CAD de
auxilio ao projeto (neste caso, o SolidWorks), devido a possibilidade de construir a maquete
eletronica da bancada de testes experimentais do atuador pneumatico, possibilitando ainda a
reparacao de possiveis erros antes da fabricacdo do modelo em escala real. A figura 1 a seguir,
mostra o bolsista de iniciacdo cientifica utilizando o software SolidWorks para desenhar a maquete
eletronica da bancada.

Figura 1 - Bolsista fazendo os desenhos no software

Resultados e discusséo

Os estudos em Robética e Mecatrdnica na Unijui Campus Panambi iniciaram-se no ano de 1996,
desde entdo se construiu uma base de conhecimentos e experiéncias, além da montagem de uma
estrutura laboratorial para suporte e aprofundamento da pesquisa cientifica. Em 1997 surgem 0s
primeiros resultados publicados em Tunnermann (1997) e Silva e Valdiero (1997) com estudos de
automatizacao de soldagem a ponto na industria e com o desenvolvimento de garras roboticas. Em
1998 iniciou-se o desenvolvimento e projeto de manipuladores controlados por computador e a
construcdo do protétipo de garras robéticas de agdo uni e bilateral conforme descrito em Sackser
(1998). No inicio de 2007, ocorreu a primeira defesa de dissertacdo de mestrado, com aplicacdo de
um robd pneumatico.
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Em 2012 sdo retomadas as pesquisas sobre rob6s pneumaticos como tema principal da dissertacao
de um aluno de Mestrado em Modelagem Matematica e de bolsistas de graduacéo.

O desenvolvimento do robd possui relevancia tanto como pesquisa cientifica, através da modelagem
matematica das dinamicas ndo lineares presentes neste sistema, do controle, de simulagdes
computacionais e da validacdo experimental, feita pelos mestrandos envolvidos; quanto como
tecnologia, com a construcdo de um protdtipo viavel para as empresas do setor metalomecanicos,
com um grande potencial de aplicagdo no estudo de caso de colocagdo de insertos metalicos em
moldes de injetoras de pecas em metal-plastico. A obtencdo de métodos de acionamento acurados
para atuadores de uso geral na industria e em robds manipuladores permite a automacéao de tarefas
insalubres e perigosas a saude do homem (VALDIERO e ANDRIGHETTO, 2001 p.257). Como a
questdo da ergonomia é cada vez mais importante nas empresas, 0 manipulador robético, ainda é
atil na montagem de equipamentos eletrdnicos, manipulacdo de pecas, manuseio de chapas de aco,
bem como nas tarefas de pintura e soldagem, que sdo cansativas e prejudiciais a saude do homem.
O atuador pneumatico é muito usado em aplicacdes industriais, pois possui as vantagens:
manutencdo facil e simples com um custo relativamente baixo, boa relagdo entre poténcia e peso,
atuacdo rapida com grandes aceleracBes e flexibilidade de instalacio (ANDRIGHETTO e
VALDIERO, 2004).

O manipulador robdtico é acionado com dois cilindros pneumaticos de didmetro de oitenta
milimetros junto com duas valvulas e a fonte de alimentagdo. O controle é feito a partir de softwares
em um microcomputador que recebe dados da placa dSPACE ligada aos encolders e sensores
possibilitando manipular os cilindros, movimentando os elos do robd segundo as necessidades. Os
manipuladores roboticos sdo representantes tipicos de sistemas mecatrénicos, cujos principais
componentes sd0 0 mecanismo, 0 sistema de atuacdo e o sistema de controle (VALDIERO e
ANDRIGHETTO, 2003). A partir desses estudos chegou-se ao atual modelo de robd que vem sendo
utilizado para coletar dados experimentais, auxiliando bolsistas de iniciacdo cientifica e tecnoldgica,
e de mestrandos em suas atividades. A figura 2 mostra o atual sistema mecatronico da bancada
utilizado para fins experimentais.
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ACIONAMENTO CONTROLE MECANISMO

FONTE DE ALIMENTAGAOD MICROCOMPUTADOR ELOS
VALVULAS PLACA DSPACE JUNTAS
CILINDROS [ATUADORES) SENSORES DE PRESSAO BANCADA

ENCOLDERS
TRANSDUTOR DE PRESSAD
Figura 2 — Desenho tridimensional mostrando o sistema mecatronico da bancada (acionamento, controle e mecanismo).

Conclusdes

Os resultados contribuem para a melhoria do projeto “Constru¢do, modelagem e controle de um
robd acionado pneumaticamente para aplicacdo industrial”, mostrando que o grupo de pesquisa
agregou informagdes para o melhor desenvolvimento do projeto, conseguindo realizar o esperado.
Como perspectivas futuras tem-se o aperfeicoamento do robd através da continuagdo dos
experimentos que estdo sendo realizados, com a possibilidade de aumentar os graus de liberdade do
robd podendo assim realizar as mais diversas tarefas com um custo baixo e alta eficiéncia, tornando
as empresas de setor metalomecanico mais produtivas.

Palavras-Chave: Bancada Experimental; Rob6 antropomorfico; Prototipo.
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