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INTRODUCAQ

Como o mercado de robos é, na sua grande maioria,
ocupado por modelos acionados por energia elétrica [1]
isso leva a uma relacdao peso/poténcia elevada dos mesmos,
isto €, manipulam pouco peso em relacao ao seu proprio.
Buscou-se entao desenvolver uma nova solucao para
manipuladores industriais. Como o acionamento elétrico é
um dos principais fatores para o seu elevado peso,
juntamente com as transmissOes necessarias, decidiu-se
pelo desenvolvimento de um robo cilindrico de 05 graus de
liberdade com acionamento pneumatico, que possibilita um
robd menor e mais leve.

OBJETIVOS

* Projetar e desenvolver um manipulador robético com o
acionamento por atuadores pneumaticos;

* Definir a configuragao do manipulador robdético;
* Fabricar os componentes necessarios para montagem;

* Realizar a montagem e testes dos mecanismos .

DESENVOLVIMENTO

O projeto tem como referéncia o trabalho de mestrado
intitulado “Desenvolvimento de um manipulador robdtico
cilindrico acionado pneumaticamente” de Renan Schimdt
Allgayer [2], a partir deste foi definido a geometria do rob
assim como volume de trabalho e demais caracteristicas.

Precisdo do efetuador final [mm]
Massa deslocada [kg]

\Volume de trabalho(largura x profundidade x altura) [m] | 1x 0,4 x 0,55

Numero de graus de liberdade

Tabela 1 - Requisitos preliminares de projeto [Allgayer, 2011]

AREA DE TRABALHO NORMALIZADA
A1=1,50
- 810

8: < ‘ b~ MOV QRS

B Area de trabalho confortavel

e
2”? . e
\ B Area para atividades de

tempo prolongado

E2 = Altura do centro da m&o com antebraco em angulo
de 90° com o tronco

G2 = Altura do centro da md@o com braco estendido
formando 30° com o piso = alcance maximo confortavel

H2 = Altura do centro da mdo com braco estendido
formando 60° com o piso = alcance maximo eventual

Figura 1 - Alcance frontal manual (pessoa sentada) e alcance no plano horizontal (pessoa sentada) [adaptado
de ABNT, 2004]

VOLUME DE TRABALHO PROJETADO

Figura 2 — Representacao do espaco de trabalho obtidas através do modelo sélido do manipulador (na cor
cinza) . Na cor verde é apresentado o volume de trabalho requisitado.
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A seguir foi desenvolvido um modelo geométrico sdlido
em software tridimensional, possibilitando a determinagao
dos componentes necessarios para montagem. Devido a
complexidade do manipulador foi necessaria a fabricacao de
algumas pecas.

Figura 2 — Peca usinada para fabricacdo do acoplamento entre 12 e 22 grau de liberdade.

Terminada a fabricacdo das pecas necessarias, foi
realizada a montagem do manipulador.
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Figura 3 — Modelagem geométrica e foto do manipulador

Tabela 2 - Valores limites das juntas

CONCLUSOES

Com o término da montagem foram realizados testes com
o manipulador, observou-se com isso que 0os mecanismos
funcionam conforme previsto tanto pela sua robustez
quanto pelo seu volume de trabalho. Também podemos
constatar que o peso e tamanho do manipulador ficaram
abaixo dos manipuladores elétricos similares disponiveis no
mercado.

E necessdrio ainda a aplicacdo de um sistema de controle,
composto por hardware e software especificos, que deverao
ser desenvolvidos para a utilizagdo deste manipulador
pneumatico, tornando possivel terminar os testes para
validar os requisitos do projeto.
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