O trabalho de Iniciacéo Cientifica desenvolvido consiste na realizagéo de tarefas relativas
ao projeto, detalhamento, construcao e testes de um rob6 cilindrico de 05 graus de liberdade com
acionamento pneumaético. Ao final, devera resultar na disponibilizagdo para o Laboratério de
Robdtica uma plataforma experimental atraves da qual serd possivel desenvolver e testar
algoritmos de controle, implementar sistemas de fabricagdo didaticos e apoiar também os estudos
e as disciplinas de robotica na UFRGS.

O trabalho foi dividido da seguinte maneira: na etapa inicial descreveu-se o sistema
robotico, fornecendo informagdes tais como a concepg¢do geométrica, seu volume de trabalho,
carga maxima e precisdo estimada. Em seguida, foram definidos os tipos de atuadores utilizados,
métodos de transmissdo, posicionamento dos eixos e atuadores, além da distribuicdo do sistema
de valvulas e hardware de controle. Por Gltimo, foi realizada a representacdo completa do sistema
utilizando um software CAD-3D, descricdo das pecas a serem fabricadas e compradas,
montagem dos componentes e realizacdo de testes praticos. Sobre a fabricacdo foram utilizados
principalmente dois processos, usinagem por fresamento de chapas de aluminio com uma
fresadora CNC e producdo de algumas pecas em um equipamento de prototipagem rapida
(impressora 3D) sendo o0 material produzido em plastico ABS Plus.

A maior énfase deste trabalho deu-se no projeto dos componentes. Uma grande parte do
projeto foi desenvolvido dentro do LAMECC (Laboratério de Mecatronica e Controle) do
Departamento de Engenharia Mecanica. O software de CAD-3D utilizado foi o SolidWorks
2012, a base do desenho foram os elementos pneumaticos (cilindros sem hastes) ja definidos
previamente e a partir destes foram projetados os acoplamentos e fixagdes necessérias. Para o
trabalho desenvolvido na fresadora, foi necessario gerar o codigo em linguagem G e, para isso,
foram utilizados os arquivos vetorizados em CAD-3D. Esses arquivos vetorizados foram
inseridos no programa MACH 2, que converte os vetores em codigo G, seguido de uma
ordenagdo manual das linhas para melhorar a eficiéncia de fabricagdo. A prototipagem em ABS
Plus foi necessaria para a producdo dos componentes mais complexos, como fixadores de tubos,
suportes para os encoders, entre outros. O processo necessita do desenho da peca em software
CAD-3D, exportar 0 mesmo arquivo em extensdo STL (Stereolithography). Apds o envio do
desenho para a impressora, inicia-se 0 processo de prototipagem através do método FDM (Fused
Deposition Modeling) disponivel no proprio laboratorio, que trata-se de deposicdo de material
por camadas.

O projeto estd na fase fabricacdo de alguns componentes para o término da montagem
que permita realizacdo de testes experimentais do robd.



