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1. Introducéo

Este trabalho trata do desenvolvimento do projeto de uma bancada alimentadora de pegcas com o
auxilio da ferramenta computacional de CAD (Computer Aided Design - Projeto Assistido por
Computador) e utilizando-se a tecnologia de automacdo eletropneumatica. O trabalho de iniciacdo
tecnoldgica e inovacado foi desenvolvido no Nucleo de Inovacdo em Maguinas Automaticas e Servo
Sistemas (NIMASS) do Campus Panambi da Universidade Regional do Noroeste do Estado do Rio
Grande do Sul (UNIJUI).

Processos mais eficientes, com menores custos, qualidade superior, e opera¢Ges mais controladas e
seguras, sdo algumas das vantagens da automacdo, conforme Rosario (2005). De acordo com
Bollmann (1997), a automacdo de um sistema é feita, primeiramente, pela elaboracdo da l6gica das
funcBes desejadas, seguido pela escolha dos componentes aplicados ao sistema, como elementos
mecanicos, pneumaticos, eletropneumaticos, elétricos, eletrénicos e microprocessadores.

Ainda segundo Bollmann (1997), a utilizacdo de elementos pneumaticos tem como vantagem o
fluido facilmente armazenavel e transportavel, altas velocidades dos atuadores, relacdo
peso/poténcia favoravel, possibilidade de integrar sistemas de automacdo, controle e
microeletrénica com facilidade, e versatilidade na aplicacdo destes sistemas, podendo ser aplicados
em processos de transporte e manipulacdo de pegas, como o0 projeto apresentado neste trabalho.
Segundo Canciglieri e Pacholok (2002), a modelagem geométrica em sistemas CAD se da pela
geracdo de solidos e superficies a partir de recursos como extrusao, revolucéao, adicédo, subtracéo e
interseccédo de elementos, sendo que os softwares atuais oferecem ainda mais recursos focando na
manufatura, garantindo produtos melhores projetados em menos tempo e com menor custo de
desenvolvimento.

2. Metodologia
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A metodologia utilizada para desenvolvimento da bancada automatizada para alimentagdo de pecas
segue as etapas descritas por Valdiero e Rasia (2016). Como ferramenta computacional de CAD
para modelagem das pecas e conjuntos de montagem foi utilizado o software SolidWorks 2011.

O circuito pneumatico foi montado conforme a norma ISO 1219-1 (ISO, 2012). Apds a conclusdo
do circuito pneumatico, deu-se a escolha dos componentes eletrénicos e pneumaticos.

A plataforma Arduino foi utilizada para realizar a automacdo. Segundo Pinar et al. (2015),
microcontroladores Arduino se destacam em aplicacBes cientificas e de engenharia de alta
qualidade, com baixo custo. Conforme McRoberts (2011), o Arduino pode ser conectado a varios
periféricos, como sensores, motores, botdes, interruptores, mostrando sua capacidade de integrar
sistemas de automacdo. Ainda segundo McRoberts (2011), a programacdo do Arduino se da por
linguagem de programacdo similar & linguagem C, amplamente utilizada, e ambos o hardware e
software presentes no Arduino sdo de fonte aberta, onde programas e projetos sdo utilizados por
qualquer usuario livremente.

Os atuadores pneumaticos sao disponibilizados ja modelados, nas paginas das principais fabricantes
desses componentes, para facilitar projetos que os incluem. Neste projeto, um dos atuadores
pneumaticos, modelo Norgren RA/8032/M/100, foi obtido no website da fabricante, que
disponibiliza varios modelos em vérios formatos, compativeis com os principais softwares CAD do
mercado. Os outros dois atuadores pneumaticos, baseados em um modelo Norgren
RA/8040/M/250, foram desenhados com o auxilio do computador.

3. Resultados e discussao

Primeiramente, como mostra Valdiero et al. (2016), elaborou-se o circuito pneumatico de acordo
com a figura 1, seguindo as normas 1SO 1219-1:2012 e ISO 1219-2:2012. A elaboracdo da logica
das fungdes executadas pela bancada foi feita com a ajuda de diagramas, conforme mostra
Bollmann (1997).
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Figura 1: Circuito pneumatico da bancada automatizada.

A bancada alimentadora de pecas consiste em uma estrutura feita em metal, utilizando-se de trés
atuadores pneumaticos automatizados por Arduino, para realizar processos variados em pecas
retangulares, inicialmente armazenadas em um suporte com dimensdes de 474 milimetros de
comprimento por 73 milimetros de largura e 140 milimetros de altura. O projeto da bancada é
funcional, contando com movimentos de todos os atuadores pneumaticos, utilizando recursos de
posicionamentos com limites, presentes no software utilizado.

Por ter um grande numero de pecas individuais, a bancada foi dividida em quatro submontagens:

a) A estrutura, composta por oito tubos retangulares de metal, ilustrada na figura 2 (a);

b) O mecanismo 1, composto por um atuador pneumatico baseado no modelo RA/8040/M/250, e a
estrutura do suporte de pecas e alimentador, conforme a figura 2 (b);

¢) O mecanismo 2, contendo um atuador pneumatico modelo RA/8032/M/100, uma prancha para a
retirada da peca, e uma estrutura que une 0 mecanismo & montagem, de acordo com a figura 3 (a);
d) O mecanismo 3, sendo um atuador pneumatico baseado no modelo RA/8040/M/250, uma
cantoneira que delimita a posicdo da peca a ser trabalhada, e uma pequena barra, perpendicular a
cantoneira, por onde a peca serd fixada, pela guia integrada a haste do atuador pneumatico,
conforme a figura 3 (b).
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(a) (b)

Figura 2: Modelo s6lido computacional das submontagens: (a) Estrutura e (b) Mecanismo 1.

(a)

(b)

Figura 3: Modelo sélido computacional das submontagens: (a) Mecanismo 2 e (b) Mecanismo 3.

Apbs a conclusdo de cada submontagem, no software SolidWorks, a montagem teve inicio.
Comecando pela estrutura, cada submontagem foi adicionada. Nesta etapa, algumas dimensdes
tiveram de ser modificadas, para evitar interferéncias entre as varias partes desta montagem.
Tabuas, de dimensbes adequadas para o suporte de pecas, foram desenhadas e posicionadas na
montagem, para exemplificar o funcionamento da bancada com as pecas a serem trabalhadas.

A conclusdo desta etapa se deu pela bancada alimentadora de pecgas, mostrada em duas vistas
isométricas, na figura 4.
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Figura 4: Modelo s6lido computacional da bancada alimentadora de pegas em vistas isométricas.

O prototipo construido ap6s o projeto, integrando 0s equipamentos pneumaticos e os circuitos, é
mostrado na figura 5.

Figura 5: Prot6tipo da bancada alimentadora de pegas.

s

Como observado na imagem acima, o software SolidWorks é capaz realizar montagens
tridimensionais, a partir de pegas individuais ou submontagens. O conhecimento adquirido nas
disciplinas Desenho Basico, Desenho Mecéanico e Projeto Assistido por Computador foi

e
B ™
Sme.,



[

A0 B8

CONHECIMENTO' =

CIENCIA ALIMENTANDO O BRASIL VI SEMINARIO DE INOVAGAO E TECNOLOGIA

Modalidade do trabalho: Relatério técnico-cientifico
Evento: VI Seminério de Inovacgdo e Tecnologia

fundamental, visto que todos os procedimentos para a realizagcdo deste projeto sdo abordados nas
disciplinas citadas.

Utilizando o software SolidWorks, foi possivel corrigir erros de dimensdes de certas pecas, para
garantir que ndo ha interferéncias entre as partes. Foram necessarias pesquisas e estudo para
concluir este projeto, visto que ha uma infinidade de formas de criar pegas e montagens, tornando a
realizacéo deste projeto um bom método de aprendizado de ambientes CAD.

Como pode-se observar, os softwares CAD permitem que se projete cada componente individual,
posicionando-o0s para concluir uma montagem. As grandes vantagens destas plataformas sdo a
possibilidade de ter o desenho tridimensional, podendo movimenté-lo, trazendo ao usuério uma
projecdo bastante realista do que seria 0 modelo real, reducdo de tempo no processo de projeto, e
reducdo de custos e erros.

O funcionamento da bancada alimentadora de pecas € automatizado. A partir do momento em que
hd uma pega no suporte, um atuador pneumatico retira a peca do suporte, 0o segundo atuador
pneumatico fixa a peca a ser trabalhada, e o terceiro atuador pneumatico abaixa a prancha, soltando
a peca e finalizando o processo.

4. Conclusdo

O conhecimento em desenho técnico e a pratica em softwares CAD sdo extremamente importantes
para engenheiros, visto que sdo utilizados diariamente em varias industrias. O projeto proporcionou
uma boa experiéncia, pois pode-se observar que, por exemplo, h& vérias formas de projetar certas
geometrias, mas ha comandos e recursos que o SolidWorks oferece que tornam o projeto mais
eficiente. O software utilizado, SolidWorks 2011, disponibilizado pela universidade, mostrou-se
bastante eficiente e acessivel. Considerando pouca experiéncia em projeto assistido por
computador, ndo houveram dificuldades em concluir a bancada.

A utilizacdo de acionamento pneumatico possibilita praticidade, tem flexibilidade de instalacéo, é
tecnologia limpa e barata.

Este projeto foi desenvolvido durante periodo de estdgio voluntario, sendo uma boa experiéncia
para participar de préaticas de engenharia, com a ajuda de colegas e professores, colocando em
pratica conhecimentos adquiridos durante o curso.
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