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Introdugéo

Devido ao crescente aumento tecnoldgico que se tem atualmente, as aplicacBes que exigem uma
maior produtividade também vém aumentando. E neste cenario que os robds ganham cada vez mais
espaco na industria, tendo em vista que podem ser projetados e programados para realizar
determinadas tarefas, na maioria das vezes repetitivas, com boa precisdo e velocidade, além de
executar atividades consideradas perigosas ou insalubres para as pessoas.

Dentre os varios tipos de robds industriais, tem-se a configuragdo estrutural do tipo cartesiano do
robd a ser mostrado posteriormente. O que significa que ele é composto por juntas prismaticas que
séo dispostas de forma ortogonal entre si. Dentro das varia¢fes dessa classificacdo, ele possui uma
estrutura do tipo pdrtico o que o caracteriza como um rob6 do tipo Gantry. Como caracteristicas
tem-se uma elevada rigidez mecénica além de uma maior simplicidade de controle.

Este tipo de robd € bastante empregado na industria, podendo ser utilizado segundo
(MARASCHIN, 2014), na manipula¢do de cargas, em maquinas de corte a laser e na usinagem
CNC. Proporcionando desta forma um aumento da produtividade, uma maior qualidade do produto
final e mais seguranca para as pessoas ja que este pode desempenhar atividades consideradas
perigosas ou insalubres.

Quanto ao acionamento, este pode ser hidraulico, elétrico ou ainda pneumatico, que € o tipo
utilizado no robd em questdo. Conforme (BAVARESCO, 2007), em relagdo as vantagens do
acionamento pneumatico pode-se destacar o baixo custo, a boa relacdo peso/poténcia e o fato de ser
uma energia limpa e renovavel. Porém apresenta dificuldades no controle devido as néo
linearidades como a compressibilidade do ar.

Sendo assim, este trabalho trata do reprojeto de um rob6 acionado pneumaticamente para aplicacdo
industrial, o qual esta sendo desenvolvido no Nucleo de Inovagdo em Maquinas Automaticas e
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Servo Sistemas (NIMASS) da UNIJUI, Campus Panambi. Ele sera utilizado como plataforma de
testes para verificagdo de modelos matematicos e de estratégias de controle de posicdo
desenvolvidos por académicos de mestrado e doutorado em Modelagem Mateméatica da UNIJUI. Na
secdo seguinte descreve-se a metodologia utilizada neste trabalho. Na sequéncia tem-se o0s
resultados e as conclusdes desta pesquisa.

Metodologia

A metodologia utilizada para o desenvolvimento do projeto foi baseada na descrita em (PAHL;
BEITZ; FELDHUSEN; GROTE, 2005) e (BACK, N,1998). Realizou-se também uma pesquisa
bibliografica em artigos e dissertacbes como (BAVARESCO, D., 2007), (MARASCHIN, L. B,
VALDIERO, A. C., RASIA, L. A, FIORI, A. F., 2014), (FIORI, A. F.,, MARASCHIN, L. B.,
VALDIERO, A. C., RASIA, L. A.,2014) e (VALDIERO, A. C., 1998) com a finalidade de reunir
informacdes a respeito das teorias necessarias para as proximas etapas do trabalho.

Fez-se necessario ainda, o estudo e aprendizagem das ferramentas computacionais a serem
utilizadas ao longo do projeto, entre elas pode-se citar o software de CAD SolidWorks®, que
permite a criagdo de uma maquete eletronica tridimensional do robd em questdo possibilitando e
facilitando o desenvolvimento de novos componentes com menores chances de erros. Outros
softwares importantes sdo o FluidDraw e o FluidSim, que permitem o desenho e a criacdo de
sistemas pneumaticos a partir de uma biblioteca com diversos componentes, sendo que o segundo
possibilita ainda a simulacdo do funcionamento do circuito desenhado.

Por fim, realizou-se a aplicacdo pratica dos conhecimentos obtidos conforme os itens anteriores, no
desenvolvimento das atividades como a elaboragdo da maquete eletronica do robd Gantry, projeto
do sistema pneumatico de acionamento e melhorias estruturais para que 0 mesmo pudesse passar
por testes e futuramente ser programado para realizacdo da retirada de rebarbas de pecas metélicas.

Resultados e discusséo

O primeiro passo do desenvolvimento foi a identificacdo das necessidades da parte estrutural do
robd. Segundo Valdiero (1998), a precisdo de um rob6 em relacdo a parte mecanico depende da
rigidez da estrutura, dos jogos e atritos nas juntas e da qualidade da fabricacdo dos componentes em
geral. Ao fazer o controle, geralmente se assume que todos os componentes sdo rigidos, nestas
condicdes a deflexdo nos componentes pode afetar a precisdo do rob6 de maneira significativa.
Tendo isso em vista, fez-se as modificacOes da estrutura a partir de um robd industrial do tipo
Gantry ja existente. Este tinha a parte estrutural completa e sistema de acionamento para 0S
movimentos horizontais da ferramenta. Porém as guias que eram cilindricas foram substituidas por
novas guias prismaticas presas na base e os patins nas partes moveis. A ferramenta por sua vez era
acionada eletricamente e estava montada em uma base feita de uma fina chapa de aco reforcada
com cantoneiras. Como esta apresentava uma deflexdo acentuada, substituiu-se a mesma por uma
chapa mais grossa e com flanges nas laterais afim de evitar esse problema.

Outra alteracdo foi feita em relacdo a ferramenta, passando-se a utilizar uma esmerilhadeira
pneumatica no lugar da elétrica. Com a finalidade de melhorar a estabilidade do acionamento
vertical, utilizaram-se duas guias dispostas longitudinalmente a base para possibilitar um maior
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volume de trabalho. Na Figura 1, pode-se observar as modificagdes bem como o robd em seu estado
atual.
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Figura 1 - Modificagdo na estrutura de fixagdo da ferramenta e robd em seu estado atual.

Em relacdo ao sistema pneumatico de acionamento do robd, manteve-se o que era utilizado para
acionar os dois primeiros graus de liberdade responsaveis pelos movimentos no plano horizontal. A
partir disso, fez-se o desenho do circuito utilizando o software FluidDraw. Esse sistema sera o
responsavel por fazer o acionamento de um cilindro diferencial e de um cilindro sem haste, ambos
de dupla acdo e com amortecimento regulavel tanto no avango quanto no recuo. Tal sistema, feito
conforme a ISO 1219, pode ser visto na Figura 2.

Figura 2 - Sistema pneumaético dos acionamentos horizontais.
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Antes de entrar no sistema, o ar precisa passar por uma unidade de conservacdo composta por filtro,
valvula reguladora de presséo e lubrificador. Posteriormente tem-se duas servovalvulas, uma para
cada cilindro, que regulam a vasdo de ar comprimido e consequentemente a velocidade dos
atuadores. Elas sdo controladas por meio de sinais analdgicos proporcionais que permitem a
variacdo na abertura. Conta-se ainda com um reservatorio de ar comprimido para estabilizar a
distribuicdo. Esse sistema pode ser monitorado por meio dos sensores de pressédo e transdutores de
posicao que captam e enviam sinais a uma placa de aquisicao de dados (dASPACE).

Quanto ao movimento vertical, afim de controlar o movimento de atuador diferencial de dupla acéo
com amortecimento de final de curso ajustavel, utilizou-se um transdutor proporcional de presséo.
Este também é controlado por meio de sinais analégicos proporcionais, para regular a forca de
avanco da ferramenta. Apos o regulador de pressdo, tem-se uma terceira servovalvula que faz o
controle da vazdo de ar comprimido que vai para o cilindro responsavel pelo deslocamento vertical
da ferramenta. Dessa forma a pressdo regulada deve ser suficiente para movimentar a ferramenta
com a sua estrutura de fixacao.

Conclusdes

A partir dos estudos realizados, fez-se o reprojeto de um rob6 industrial do tipo Gantry. Levando-se
em conta as caracteristicas desejaveis em um robd de estrutura rigida, foram feitas modificacbes na
parte estrutural. Quanto ao acionamento, tem-se um sistema pneumatico que é responsavel pela
movimentagao das partes moveis do robé sobre as guias. Visando aumentar a rigidez e estabilidade
da ferramenta que executa o processo de retirada de rebarbas, fez-se uma nova base afim de evitar a
flexdo causada pelo peso da ferramenta e sua estrutura de fixacdo, além do uso de guias no avango
da mesma.
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