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Introducdo:

Este trabalho trata do desenvolvimento e da construcdo de um manipulador robético acionado
pneumaticamente a ser utilizado na automacdo de tarefas na inddstria, contribuindo assim para a
robotizacdo de baixo custo principalmente de tarefas insalubres e prejudiciais a saude, tais como
soldagem, polimento, carga e descarga de maquinas ferramenta, muito comuns nas industrias do
setor metal-mecanico.

Conforme Schneider (2006), o manipulador robotico proposto é acionado pneumaticamente e
constituido de uma estrutura metalica, um cilindro pneumético de dupla acéo e haste simples para o
avanco longitudinal, um cilindro pneumatico sem haste para o avanco transversal e um cilindro
pneumatico de dupla acdo com haste simples junto com uma valvula de controle de pressdo que ira
permitir a regulagem da forca de contato em caso de tarefas de montagem e polimento.

Valdiero e Andrighetto (2001) apresentam a modelagem e o controle de um servoposicionador
pneumatico para acionamento de manipuladores robdticos através de desenvolvimento tedrico e
experimental.e indicam que os atuadores pneumaticos sdo de grande interesse para aplicacdes de
robotica, pois sdo limpos, leves, possuem boa poténcia de saida a um custo relativamente baixo ja
que o ar comprimido é prontamente disponivel nas instalacbes industriais. No entanto ha
dificuldades no controle classico linear de atuadores pneumaticos, causados pela compressibilidade
do ar, pela relacdo linear da vazédo nos orificios de controle. Segundo Valdiero e Carlotto (2004) o
controle dos atuadores pneumaticos é dificultado pelo atrito entre superficies de contato entre suas
vedacoes.
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Para o desenvolvimento do projeto e posteriormente do protétipo, utilizou-se a ferramenta
SolidWorks. Canciglieri Junior et al.(2002) consideram que a ferramenta de software CAD é
indispensavel a qualquer projetista, designer ou engenheiro, que atuam nos diversos seguimentos do
setor de engenharia. Os beneficios do uso do sistema CAD (Computer Aided Desing ou Desenho
Auxiliado por Computador), segundo Venditti (2010), traduzem-se na agilidade, precisdo e
praticidade na fase de elaboracdo de desenhos que integram o0s projetos técnicos e os modelos
criados, além de possibilitar a reproducdo ou a correcéo de partes do trabalho com certa facilidade e
0 armazenamento desses dados em meios digitais.

Através do uso do software SolidWorks2013, ferramenta computacional disponibilizada pela
universidade, foi elaborado o desenho do projeto nos espacos bi e tridimensional, que oferecem
recursos como simulagdes de movimento do desenho do atuador pneumatico, possibilitando a
reparacao de erros antes da fabricacdo do modelo. Para Canciglieri Junior et al.(2002) o software
permite que o usuario visualize os objetos através de ferramentas de rotacdo, possibilitando
aumentar a produtividade de forma incomparavel como era anteriormente ao design por
computador. Estas simulagdes de projeto sdo fundamentais para manter em alta a competitividade
de produtos no mercado de trabalho. Testando seus projetos no ambiente virtual, a quantidade de
prototipos fisicos necessarios para a validacao, os riscos e tempos de projeto sdo reduzidos.

Desta forma, objetiva-se apresentar o projeto de um robd acionado pneumaticamente visando
contribuir com a mecanizacdo de baixo custo através da realizacdo de protétipos de estruturas
mecanicas que possam qualificar a formacao de futuros engenheiros.

Metodologia:

Esse projeto foi desenvolvido no Laboratério do Ndcleo de Inovacdo em Maquinas e Servo-
Sistemas (NIMASS) da Unijui Campus Panambi, através da aprendizagem de ferramentas
computacionais oferecidas pela universidade.

A metodologia consiste em aplicar o conhecimento adquirido através da revisdo bibliogréfica,
medicdes e estimativas na elaboracdo de desenhos tridimensionais das pecas seguindo as
orientagcdes dos fabricantes e as normas ISO e ABNT, fazendo a montagem dos componentes
virtualmente, atraves do software SolidWorks2013.

Resultados e Discussé&o:

Este trabalho resultou na construcéo do projeto (Figura 1) de um robd acionado pneumaticamente,
contribuindo no estudo e aprendizagem de ferramentas computacionais melhorando a qualidade de
ensino dos estudantes e bolsistas.
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Figura 1: Projeto do robd desenvolvido em SolidWorks2013

O sistema de acionamento pneumatico do manipulador robético é composto por trés atuadores de
acdo dupla, sendo dois com cilindros diferenciais e um com cilindro sem haste, duas servovalvulas,
uma unidade de conservagdo de ar comprimido, uma unidade de preparacdo do ar, uma valvula
reguladora de pressdo e um compressor. Os cilindros sdo responsaveis por transformar a energia do
ar comprimido em energia mecanica e produzir o movimento do manipulador robético através do
movimento linear.

O uso de ferramentas técnicas de desenho é amplo, passando por areas de projetos industriais,
arquitetdnica, dentre outras, incluem sistemas com técnicas em duas dimensdes, até complexos
modeladores de superficies em trés dimensdes.

Desenvolveu-se o raciocinio e aplicou-se no¢des basicas de geometria e trigonometria na utilizacéo
de ferramentas, habilitando a reconhecer erros em um projeto, determinando as possiveis solucdes.
Além disso, dentre os aspectos referentes a pesquisa, aprofundou-se os conhecimentos relacionados
com servoposicionador pneumaético e suas aplicagdes em posicionamento preciso, justificando a
importancia e a sua contribuicdo dentro desta area. Por ser uma tecnologia limpa, de baixo custo,
manutencdo facil e boa relacdo peso/poténcia, 0 sistema pneumatico leva vantagem no uso nas
industrias,

Conclusdo:
Este trabalho apresentou o projeto de um robd acionado pneumaticamente e enfatizou o uso de
ferramentas computacionais. Softwares de CAD d&o suporte as atividades de projeto de maquinas e
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equipamentos, sendo de grande importancia na area de engenharia. Com a realizacdo do projeto
assistido por computador, percebeu-se que garante boa qualidade de desenvolvimento em termos de
detalhamento e de verificagdo de caracteristicas de projeto e interferéncias entre componentes,
aumentando o desempenho no processo de projeto e diminuindo futuros retrabalhos. Como
perspectivas para futuros trabalhos, pretende-se aplicar o robd em testes experimentais de tarefas
gue envolvem o contato com o meio (polimento) e também atividades de pintura e montagens
voltados para a industria metal-mecénica, principalmente em pequenas e médias empresas que
necessitam de robotizacao de baixo custo.

O desenvolvimento deste visou contribuir para o aprendizado e o desenvolvimento académico,
permitindo o envolvimento préatico, pesquisas e trabalhos, contando com auxilio de orientadores e
colegas durante o estagio voluntério, despertando o interesse por inovacgdes na area e a habilidade
para o trabalho em equipe.

Palavras Chave:
Software de CAD, padronizacdo de projetos, atuadores pneumaticos.
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