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Projeto e construg¢ao de um brago robético eletropneumatico didatico
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O projeto tem como objetivo a construcdo de um braco robdtico eletropneumatico
configuravel, para facilitar o ensino da cadeira de automacgao. Tendo como auxilio o brago
robético que serve de exemplo aos equipamentos utilizados na area industrial, tornando
mais facil o acesso dos alunos a esse tipo de equipamento e também dar inicio a construcao
de equipamentos automatizados dentro do curso de Fabricacdo Mecanica. Optou-se pela
configuragao com 4 graus de liberdade utilizando juntas angulares, duas com acionamento
elétrico (rotacdo da base e da garra) e duas com acionamento pneumatico por pistdes
(articulagdes do 1° e 2° bragos). Os elementos foram projetados no programa. Apds a
analise cinematica, foram detalhados todos os componentes para a fabricacdo e/ou compra,
sendo construidos os cilindros pneumaticos, juntas de rotacdo, base e demais
componentes. Com a finalizacdo da montagem dos componentes mecanicos, foi projetado
no FluidSim® o circuito pneumatico para controle do sistema. O sistema de controle final é
composto por um painel com botbes, sensores de posicao, relés e valvula 5/2 vias com
acionamento por solenoide para controle dos pistdes e a programacao realizada por meio de
um microcontrolador Arduino. Posteriormente da realizacido de testes, foi verificado a
funcionalidade do sistema e realizada algumas melhorias como a implementagcao de
batentes, buchas para folgas, reguladores de velocidade dos pistbes, ajustes de posi¢cao dos
pistdes e utilizacdo de um CLP para o controle do sistema. Verificou-se que a parte de
programacao tras consigo uma gama de opgdes que podem ser exploradas de forma pratica
e objetiva que poderiam ser utilizadas para o auxilio em aulas praticas em disciplinas que
envolvessem a area de programacgao e automagio as quais serdo simulados através do
FluidSim e reproduzidos através do CLP. Também foram feitas projecées de como aumentar
ainda mais as possibilidades de uso do braco robdtico, sendo elas: a substituicdo dos
elementos pneumaticos por hidraulicos, somados a instalagdo de sensores nos pistdes do
braco robodtico e, substituicdo do motor responsavel pela rotagao da base do brago para um
motor, com tais mudangas seria possivel a utilizagdo de configuragées que utilizassem o
avanco controlado dos pistdes e ndo apenas usar o0 curso maximo ou minimo dos pistoes e
motor sendo elas, a utilizagdo do brago robético para uma gama de operagdes muito maior e
de maior complexidade, como a utilizacdo do brago para operagées como soldagem a qual é
de suma importancia no curso de Fabricacdo Mecénica.
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Trabalho executado com recursos proprios do IFRS campus Rio Grande e dos alunos
envolvidos no TCC do curso de Fabricagao Mecanica.
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