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INTRODUCAO

Em muitos estudos e aplicacoes de atuadores pneumaticos, o
sensor de pressao encontra-se localizado externamente ao atuador.
Deste modo, suas medidas geralmente apresentam discrepancias
significativas com relacao a pressao que ocorre internamente no
cilindro. Assim, para se obter essa pressao com maior precisao, é
necessario que o sensor se encontre na parte interna do cilindro
pneumatico.

OBJETIVOS

Desenvolver um sistema wireless de pequena escala para uma
medicao de pressao mais precisa internamente cilindro pneumatico
linear sem haste e aplicar no ambito dos estudos de
desenvolvimento de um robo pneumatico de cinco graus de
liberdade com controle nao linear.
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Figura 1 — Robo pneumatico de cinco Figura 2 — Cilindro Pneumatico linear sem haste
graus de liberdade com controle nao
linear.

DESENVOLVIMENTO

O projeto é constituido de dois micro-controladores um interno
ao atuador linear adquirindo os dados e outro na parte externa
recebendo-os. Cada um acompanhado do médulo de comunicagao.

Os dados de pressao serao usados para o controle de um robo,
entdo é necessario uma alta velocidade de aquisicao a qual foi
escolhida a taxa de 1000 amostras por segundo. Também é
importante salientar que um dos desafios foi miniaturizar as
dimensoes do sistema, mantendo sua robustez, de forma que este
se localize internamente ao atuador suportando seus movimentos.

Optou-se pela comunicagao sem fio, para que nao haja fiacao
conectando a parte de sensoreamento e o controle. A radio
frequéncia foi escolhida, pois é amplamente encontrada no
mercado e atende as especificacoes de distancia e velocidade
necessarias. Utilizou-se o modulo NRF24L01 que possui protocolo
de comunicacao SPI (Serial Peripheral Interface), frequéncia de
2.4Ghz e velocidade maxima de operacao 2 Mbps.

O microcontrolador escolhido foi o arduino Pro Mini Atmega328
que é compacto e rapido, sendo sua maior dimensao de 33mm,
velocidade de <clock 16Mhz e resolucao do conversor
analogico/digital de 10bits.
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Figura 3 — Arduino Pro Mini Figura 4 — Mddulo de Radio Frequéncia NRF24L01

O sensor de pressao diferencial escolhido foi MPX5999D com
funcionamento de até 1000kPa e alimentacao de 5 Volts,
compativel com os outros componentes utilizados. Este tem uma
tensao de saida que é funcgao linear da pressao diferencial.

Esse sistema precisa trabalhar com duas tensoes de alimentacgao
diferentes(modulo e micro-controlador) duas baterias recarregaveis
de litio(LIR2032) de 3.6Volts foram usadas em série para este
proposito, as quais tem capacidade de prover o sistema durante 4
horas.

Para desenvolver o cédigo que ministra a transferéncia de dados,
utilizou-se o ambiente de desenvolvimento integrado do arduino
que possui bibliotecas completas para o médulo de comunica¢ao
usado. Através da porta serial, do computador, o micro-controlador
passa os dados adquiridos para que entao seja feito o controle do
atuador.
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nicializa a placa nos pinos 48 (CE) e 53 (C5) do Arduino

RF24 radio(48,53):

/Define o endereco para comunicacac entre o3 modulos
1t64_t pipe = OxE14BCEF482LL;
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Figura 5 — Ambiente de desenvolvimento do
Arduino

CONCLUSOES

Foi possivel comunicar os dados com perfei¢cao. A instalagao no
cilindro linear nao foi feita, assim impossibilitando a comparacao da
pressao do sensor interno com a do externo. Para trabalhos futuros
deve-se fazer esta instalacao e adquirir os dados de pressao com
ambos sensores para posteriormente comparar seus resultados.

Figura 6 — Funcao Pressao x Tensao de saida
do sensor de pressao



