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Introdugéo

Este trabalho apresenta resultados das atividades de iniciacdo cientifica inseridas no projeto de
pesquisa “construcdo, modelagem e controle de um robé acionado pneumaticamente para aplicacédo
industrial” que estd sendo realizado no Nucleo de Inovagdo em Maéquinas Automaticas e Servo
Sistemas (NIMASS) do Departamento de Ciéncias Exatas e Engenharias (DCEEng) da
UNIJUi/Campus Panambi. O alto custo de aquisicdo de sistemas de automacdo comerciais pode
inviabilizar sua aplicacdo em pequenas e médias fabricas (VALDIERO e ANDRIGHETTO, 1999).
Surge entdo a possibilidade de desenvolvimento de solucgdes robotizadas de menor custo, onde as
exigéncias de desempenho e precisdo ndo sdo muito rigorosas, para humanizacdo de tarefas
insalubres e desgastantes, e com potencial de aumento da produtividade e qualidade nos processos
de manufatura. Dentro deste contexto, surge a concep¢do de um brago robo6tico com acionamento
pneumatico que se destaca pelo custo-beneficio. Este trabalho tem como objetivo apresentar o0s
resultados recente obtidos na pesquisa, desenvolvimento e construgdo do rob6 pneumatico para
aplicacdo industrial.

Metodologia

A metodologia utilizada consiste da pesquisa bibliografica em literatura recente, do estudo e da
aprendizagem de ferramentas computacionais, do estudo da roboética e da modelagem cinematica
baseada na convengdo de Denavit Hartenberg (SCIAVICCO e SICILIANO, 1996; ROMANO,
2002; ROSARIO, 2005; LOPES, 2002), e do estudo de atuadores pneumaticos em circuitos de
automacdo (ANDRIGHETTO, 1999; BOLLMANN, 1997). Entre as ferramentas computacionais
utilizadas destacam-se o software ControlDesk/dSPACE da placa eletronica de aquisicdo de dados e
controle, o software de programacéo na forma de diagramas de blocos Matlab/Simulink, e ainda o
software SOLIDWORKS de projeto assistido por computador, utilizado para construir a maquete
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eletrobnica da bancada de simulagdes computacionais do robd pneumatico, possibilitando uma
visualizagdo do prototipo em escala real antes de sua construgdo. O prototipo foi construido
utilizando-se da infraestrutura dos laboratorios de Projeto, de Fabricacdo Assistida e de Soldagem
do curso de Engenharia Mecanica da UNIJUI, juntamente com o apoio de empresas parceiras.
Resultados e discusséo

Os resultados obtidos neste trabalho s&o o reprojeto, a construcdo e a modelagem de um novo
manipulador robotico acionado com cilindros pneumaticos de diametro de 80 milimetros para testes
experimentais numa dissertacdo de mestrado em modelagem matematica em fase final. O processo
de pesquisa e desenvolvimento do robd voltado para o uso industrial conjuga a fungdo de
manipulacdo de pecas em determinados equipamentos e maquinas, efetuando o manuseio de uma
maneira segura e répida, proporcionando maior produtividade, qualidade e sincronismo aos
processos industriais. O robd pode ser capaz de desempenhar tarefas com precisdo a partir do
desenvolvimento e implementacdo de estratégias adequadas de controle que possibilitem a
compensacao de ndo linearidades presentes, tais como a zona morta na valvula pneumatica, o atrito
dindmico devido as vedagdes na haste do cilindro, além das dindmicas ndo lineares e pouco
amortecidas da pressdo nas camaras do atuador e das dinamicas acopladas por meio das equacfes
cinematicas do braco robotico. O robd podera ser usado na montagem de equipamentos eletrnicos,
manipulacdo de pecas, manuseio de chapas de aco e também onde muitas vezes o trabalho humano
é insalubre, tal como nas tarefas de pintura e soldagem (onde se esta exposto a riscos quimicos). E
possivel o uso em longa jornada na inddstria, tendo em consideracédo que robds ndo ficam cansados
e podem trabalhar interruptamente por longos periodos. A modelagem cinematica do rob6 e a
definicdo dos parametros de Denavit-Hartenberg possibilitam a determinacdo da equacdo da
posicdo final do efetuador robético (garra ou ferramenta) em fungdo das varidveis de junta. Esse
método conduz a uma representacdo baseada em transformaces homogéneas que exprimem cada a
posicdo e orientacdo de cada sistema de referencia em relacdo ao anterior. O prot6tipo construido
contou com a participacdo de outros bolsistas de inicia¢do cientifica e de iniciacdo tecnoldgica e
inovacdo, sendo os materiais (atuadores pneumaticos, sensores, instrumentacdo) adquiridos com
recursos de projetos de P&D em parceria com empresas.

Conclusdes

Os resultados recentes contribuem para o desenvolvimento da bancada do robé pneumatico em fase
de testes desenvolvidos em uma dissertacdo de mestrado e com grande potencial de aplicacdo no
estudo de caso de colocagdo de insertos metdlicos em moldes de injetoras de pegas em metal-
plastico. Observou-se que o aprendizado e a participacdo neste trabalho despertou uma crescente
curiosidade cientifica e tecnoldgica do grupo de pesquisa pela investigacdo de solucdes criativas e
inovadoras para robotizacdo de baixo custo de empresas do Arranjo Produtivo Local Metal
Mecanica de cidade p6lo em Panambi/RS.

Palavras-Chave: Robd Industrial; projeto de robd; pneumatica.
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