Bioeconomia:
DIVERSIDADE E RIQUEZA PARA O
DESENVOLVIMENTO SUSTENTAVEL J

L]
UNIJUI 2019 o XXVII Seminario de Iniciacdo Cientifica

SALAO no Mn
CONHECIMENT AXIV Jormada de Pesquisa

XX Jormada de Extensao

Evento: XXVII Seminério de Iniciacdo Cientifica - BOLSISTAS DE GRADUAGAO UNIJUI

PROJETO CONCEITUAL DE UMA FERRAMENTA PARA MANIPULACAO DE
CULTIVOS EM UMA ESTUFA ROBOTIZADA'
CONCEPTUAL DESIGN OF A CROP HANDLING TOOL IN A ROBOTIZED
GREENHOUSE

Lucas Schwertner’, Ben-Hur Ribas Maciel’, Vinicius Abegg Kleveston®,
Luiz Antonio Rasia’

' Projeto de pesquisa

* Bolsista de Iniciagdo Cientifica (PIBIC/CNPq) e académico do curso de Engenharia Mecéanica, E-
mail: lucaschwertner@gmail.com

® Bolsista de Iniciacéo Cientifica (PIBIC/CNPq) e académico do curso de Engenharia Mecanica, E-
mail: begonhur@gmail.com

* Académico do curso de Medicina Veterinaria, E-mail: vini.kleveston@yahoo.com.br

® Orientador. Docente do Curso de Engenharia Mecanica do Departamento de Ciéncias Exatas e
Engenharias; E-mail: rasia@unijui.edu.br

1 Introducgao

Com o aumento da populacdao mundial, é de suma importancia ampliar a producdo de alimentos a
fim de evitar uma crise global. Sabe-se que uma das limitacdes para aumentar a producao é o
espacgo geografico, portanto é necessario produzir mais em uma mesma area.

Coelho (2005) mostra que a melhor forma de aumentar a produgdo de alimentos é levando a
tecnologia para esta drea. Desde os anos 80 o mundo vem experimentando a implantacdo de novas
tecnologias no ramo agricola com o intuito de aumentar a produtividade das areas cultivadas.

Grande parte do esforgo e desenvolvimento tecnoldgico esta relacionada as culturas de cereais.
Assim, a automatizacdo ainda nao alcangou a horticultura e fruticultura de forma completa, visto
que estas apresentam desafios maiores do que os apresentados no manejo de cereais. Varios
avancos ja foram alcancados na area, automatizando o controle da temperatura (abertura e
fechamento de janelas) e fertilizagdo e irrigacao com o uso de bombas e temporizadores como
sugere (PERDIGONES et. al, 2015). Entretanto, as etapas que exigem um manuseio direto como o
plantio e a colheita ainda sdo realizadas em grande parte de forma bracal e com pouca tecnologia.

Este trabalho, mostra o processo de desenvolvimento de uma ferramenta que tem por finalidade
executar o manuseio de cultivos em uma estufa robotizada (BUENO, 2019). A ferramenta sera
acoplada no terceiro elo da estufa e serd responsavel pela manipulagao dos cultivos, desde o
plantio até a colheita.

O funcionamento da ferramenta proposta é pneumatico sendo o mesmo acionado por servo-
valvulas. Os dois atuadores utilizados sdo de acdo linear com haste, sendo o atuador da pinca de
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acdo simples (com apenas uma camara e retorno por mola) e o outro de dupla agao. Para a
identificacdo da posicdo da pinca sera utilizado um sensor de posicao tipo LT com haste.

2 Metodologia

A fim de controlar a posigdo espacial da ferramenta, foi incorporado ao atuador pneumatico linear
de dupla acdo um sensor de posicdo com haste LT. Conhecer com exatiddao a posicao da
ferramenta é de fundamental importancia para todo sistema de controle de malha fechada, pois s6
assim o software pode corrigir desvios e garantir a precisao dos movimentos realizados evitando
acidentes. O mesmo deve ser fixado ao atuador pneumaético linear com haste por meio de
abracadeiras de nylon.

O modelo de atuador selecionado para o manipulador foi uma pin¢a pneumatica angular de agéo
simples (ARONSON et. al, 2017). Este modelo de garra funciona com um atuador linear simples).
Na camara A, tem uma conexao pneumatica e na camara B uma mola. Desta forma a garra
permanece acionada enquanto ndo for adicionada pressao na camara A.

O projeto também conta com um suporte feito a partir de um perfil retangular de aluminio, que
une a haste do atuador linear, a haste do sensor a ferramenta de manipulagao, neste caso a garra
pneumatica, que pode ser substituida futuramente por uma ferramenta mais adaptada a cultura
produzida na estufa.

3 Resultado e discussao

O objetivo deste trabalho partindo das necessidades apontadas e considerando a facilidade de
construcao e a disponibilidade dos materiais, resultou no projeto de uma ferramenta capaz de
manipular os cultivos em uma estufa robotizada.
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Figura 1: Montagem do 32 elo no software SolidWorks. Fonte: Autor.

Os materiais utilizados na concepcao do projeto foram um sensor de posicao com haste do tipo LT
(2), um perfil retangular de aluminio 101,6mm x 50,8mm x 3,17mm (4), uma abracadeira em
aluminio, uma garra pneumatica angular de acao simples (3). Também foram utilizados
componentes de fixacdo como parafusos, porcas e abracadeiras de nylon.

E externamente, junto ao painel de controle da estufa, duas novas valvulas pneumdtica devem ser
incorporadas ao projeto da estufa. Uma com duas vias para o atuador linear de acao dupla(l) e
outra com apenas uma via para a garra pneumatica. Além de dois sensores de pressdo que fardo
as leituras nas camas A e B do atuador(1). Como a garra(3) é de acao simples, ndo é necessario a
utilizagdo de um sensor de pressao pois a posi¢ao natural da garra é fechada por conta da mola.

Serd ainda necessério adicionar 5 novas linhas pneumaticas para ligar os atuadores as vélvulas e
sensores. Sendo 4 delas para o atuador de dupla agao (1) uma para a pinga (3). Sabendo que, para
termos uma leitura precisa da pressao nas camaras do atuador, as linhas pneumaticas conectadas
aos sensores devem ser posicionas o mais préximo possivel do atuador.

4 Consideragoes finais

A ferramenta projetada tem potencial para executar as tarefas propostas de forma eficiente e
rapida. Porém, pelo fato de ser de construcdo simples, certamente havera atualizacdes futuras
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para resolver ineficiéncias ou problemas que nao foram considerados durante a fase de projeto.

A maioria dos materiais necessarios para a confeccdao de um protétipo sdao de baixo custo,
condicdo que foi proposta no projeto da estufa e foi mantida durante a fase de desenvolvimento do
manipulador.

Incorporar os novos componentes ao controlador, requer algumas alteracoes no script responsavel
pela leitura e tratamento das informacoes dos sensores e controle das valvulas. Também sera
necessario incorporar os atuadores ao suprimento pneumatico.
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