DESENVOLVIMENTO DE UM ROBO CILINDRICO DE 05 GRAUS DE
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INTRODUGAO

Com a finalizagao da constru¢ao mecanica, apresentada
no SIC 2012, sera mostrado mais uma etapa do projeto de
desenvolvimento do robo cilindrico de acionamento
pneumatico com 05 graus de liberdade.

DESENVOLVIMENTO

- Para o acionamento dos atuadores pneumaticos foram
utilizadas valvulas pneumaticas de controle proporcionais
que atuam diretamente nos mesmos.

- Também foi necessaria a instalagdo de sensores de
pressao necessarios para o sistema de controle.
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Figura 1 — Vista inferior (valvulas de controle e sensores de pressao)

- Foi necessario um estudo para descobrir qual o melhor
posicionamento dos tubos pneumaticos e cabos dos sinais
de controle dos sensores instalados nos atuadores
pneumaticos. Com este concluido foram instalados passa
tubos para protecao dos mesmos.

Figura 2 — Visao do passa tubos e placas de controle instaladas.
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- ApOs a confeccao das placas de controle desenvolvidos
por outro colaborador do projeto, foi necessario fazer a
instalacdo destas, para isto foram confeccionadas duas
placas de acrilico uma para suporte e outra utilizada para
protecao do conjunto.
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Figura 3 — Fontesinstaladas, e visao do manipulador em funcionamento.

- Para finalizar foram instaladas as fontes de energia para as placas e
valvulas de controle

CONCLUSOES

ApOs a finalizacdo dos trabalhos citados neste projeto, o
manipulador ficou apto para a implementag¢ao do controle.
Este foi realizado pelo doutorando do projeto, mesmo com o
desenvolvimento do controlador incompleto ja foi possivel
realizar operagdes de manipulacao, tanto que o mesmo ja
foi apresentado na MDA South America, feira internacional
de automacao em Sao Paulo.

Para a continuidade deste trabalho estdo previstas
revisbes mecanicas e aperfeicoamento dos mecanismo, na
area de hardware novas placas de controle mais compactas
e robustas serdao produzidas e o software de controle sera
concluido.

Figura 4 — Grupo do Lamecc presente na MDA South America em Sao Paulo.



