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INTRODUCAO

Manipuladores roboticos sdo representantes tipicos de sistemas mecatronicos, cujas justificativas
de aplicacdo sdao a produtividade, a seguranca e a qualidade em tarefas desgastantes e perigosas
ao homem. Os sistemas de atuagdo pneumatica sdo leves, versateis e utilizam-se do ar comprimido
disponivel na maioria das instalagdes industriais. Porém possuem caracteristicas dindmicas nao
lineares que requerem o estudo do sistema e a aplicacdo de estratégias adequadas para o
controle.

Os rob6s manipuladores, objeto deste trabalho, sdo basicamente dispositivos de posicionamento
com muitos graus de liberdade, formados por cadeias de corpos (elos) em cuja extremidade é
fixada uma ferramenta ou dispositivo com o qual é realizada a tarefa, conhecido como efetuador.
Os elos que formam a cadeia sdo interligados através de juntas as quais determinam o grau de
liberdade do mecanismo e podem ter movimentos de translagdo (prismatico) ou de rotagdo
(rotacional). Na literatura recente encontram-se resultados diversos em pesquisas sobre robodtica
movel e mecanizagao da agricultura de precisao.

Segundo HACKENHAAR (2017) a roboética na agricultura nao é um conceito novo, em ambientes
controlados (estufas) tem uma histéria de mais de 20 anos. Estudos vém sendo realizados para
desenvolver colheitadeiras para o tomate cereja, pepino, cogumelos, e outras frutas. Na
horticultura, robos foram utilizados para a colheita de citrinos e magas.

Para SANCHEZ (2011) nos ultimos anos as tecnologias de estufa sofreram muitas melhorias como
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o design de interiores para as estruturas, sistemas de controle climéatico, entre outros. No entanto,
muitas tarefas em nas culturas de estufa sdo realizadas manualmente, como colheita, poda e
aplicacao de pesticidas. Além disso, as condicdes ambientais tipicas das estufas, com altas
temperaturas e umidade, tornam o trabalho duro para os trabalhadores agricolas.

De acordo com TANGERINO (2011) o uso de rob0s como veiculos agricolas autbnomos, possui um
interessante potencial como uma valiosa ferramenta tecnoldgica para a agricultura de precisdo,
trazendo a vantagem de poder fazer uso das diversas teorias em controle robdtico, ja
fundamentadas e consolidadas para aplicages em diversas outras areas.

O objetivo deste trabalho é apresentar o projeto de desenvolvimento de um manipulador robético
pneumaticamente acionado, com trés gruas de liberdade com a finalidade de semear/plantar
hortalicas em uma estufa, através do geogerenciamento de informacgdes utilizados na agricultura
de precisao.

METODOLOGIA

O projeto foi desenvolvido no Nucleo de Inovagdo em Maquinas Automaticas e Servo Sistemas
(NIMASS) da UNIJUI, Campus Panambi. Partindo de um levantamento de dados e informacées a
respeito das necessidades e das funcionalidades que o projeto conteplaria, foi verificado a
necessidade de implementacao e inovacao no meio agricola tornando este entao cada vez mais
competitico e atrativo no mundo globalizado. Partindo desse presuposto foi desenvolvido um
manipulador roboético do tipo gantry em modelo reduzido juntamente com um estufa também em
modelo reduzido com a finalidade de viabilizar a utilizagdo de um rob6 para fazer a semeadura de
hortalicas e posteriormente a colheita das mesmas. Facilitando desta forma os testes e
experimentos que o projeto necessita para sua melhor utilizacdo e melhor rendimento.

A metodologia utilizada nesse trabalho é composta pela revisao bibliografica, propostas de
desafios ao bolsista, reunides juntamente com o grupo de pesquisa, atividades de aprendizado de
desenhos, atividades de modelagem e simulacao, atividades praticas de auxilio no
desenvolvimento, construcao e experimentacao de bancadas de testes a serem utilizadas pelos
mestrandos e doutorandos, elaboracdo de trabalhos e relatérios, e a socializagdo em seminérios e
congressos de iniciagao cientifica. Como também a metodologia de projeto de maquinas conforme
proposto na literatura cientificas da area (BACK et. al, 2008; BLANCHARD e FABRYCKY, 1990;
BRALLA,1999; VALDIERO, 1997; PAHL e BEITZ, 1988).

RESULTADOS E DISCUSSOES

O protodtipo em desenvolvimento é um o rob0 cartesiano com acionamento pneumatico que sera
utilizado como aplicagao na agricultura para o plantio e colheita de hortaligas, é construido em
uma estrutura fixa do tipo Gantry, com trés graus de liberdade, composto de servovalvula de
controle direcional para cada cilindro pneumético.

Os dois primeiros graus de liberdade sdo constituidos de dois cilindros atuadores simétricos e sem
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haste, construidos especialmente para este trabalho, onde o primeiro possui seu émbolo
conectado a um cursor que movimenta o segundo atuador pneumético, o sistema é completado
com um terceiro grau de liberdade composto por um atuador pneumatico de dupla agdo e com
haste simples, que tem em sua extremidade o efetuador final.Conforme figura 1.

Figural. Vista isométrica do protétipo em desenvolvimento
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Fonte: autoria prépria.

Os deslocamentos das juntas prismaticas do robd sdo capturados por uma placa eletrénica
dSPACE de aquisicao de sinais e controle, montada em um microcomputador, que estd integrado
ao software Matlab. O rob6 pneumatico é composto por 2 guias de deslocamento, 2 cilindros
pneumatico sem haste que faram o deslocamento vertical e horizontal no campo de trabalho, 1
cilindro pneumatico com haste que fara o processo de cultivo e colheita da muda, e 1 encoder que
atua como transdutor de posicao angular.

A estufa agricola foi projetada em modelo reduzido para abrigar o manipulador, e também
viabilizar a sua construcdo diminuindo custos de projeto. No interior da estufa serd cultivado as
hortalicas semeadas pelo manipulador e posteriormente o mesmo fara a colheita das mesmas. A
estufa construida tem as dimensoes de 2 metros de largura por 2 metros de altura e 2,8 metros de
profundidade. A estufa facilitard o trabalho do manipulador uma vez que o mesmo nao ficara
exposto aos intempéres do tempo evitando gastos e problemas futuros. A estufa é composta por
arco de tubos de ago, os quais serviram de suporte para o filme plastico que fara a protecao das
plantas e mesas de suporte para as sementeiras. A figura 2 ilustra a estufa projetada com o
manipulador no seu interior.

Figura 2. Modelo iconico da estufa projetada, como o manipulador robdtico no seu interior.
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Fonte: autoria propria.

Segundo SOUZA (2015) o ambiente protegido da estufa facilitard o processo da fotossintese e a
producdo de oxigénio sao acelerados em condigdes favoraveis (quente e imido), proporcionando
maior rapidez no crescimento, melhor floragao e frutificacdo. A necessidade dos produtores
protegerem as suas culturas principalmente durante os periodos climaticos mais adversos é fator
para o aumento na produtividade, proporcionando maior niumero de colheitas ao ano e nas entre
safras, melhorando assim a quantidade e qualidade dos produtos, independentemente das
variagOes climéticas existentes contribuindo para a seguranga alimentar e a geracdo de renda das
familias.

CONCLUSAO

Este artigo apresenta o projeto de um rob6 Gantry acionado pneumaticamente para aplicagoes
agricolas, neste caso direcionado para plantio e colheita em sementeiras do tipo bandeja para
estufa. O projeto realizado em escala reduzida visa atender a pequena propriedade, apresentando
um custo reduzido o que facilitaria sua implementacao no dia-a-dia da agricultura familiar. Para
concluir o presente trabalho trata de maneira direta de como a automacéo ligada a robética tem
contribuido positivamente para a melhoria da qualidade dos meios agricolas, favorecendo
principalmete a manutengaos das pequenas producoes.

Palavras-chave: Rob6 Pneumatico; Implementagao Agricola; Sistemas Mecatronicos
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