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SIMULAGCAO NUMERICA DO COMPORTAMENTO QINAMICO DE UM ROBO
236 CARTESIANO DE 3 EIXOS COM ACIONAMENTO PNEUMATICO. Giovani Paolo Dal Ponte,

Marcelo Frasson, Eduardo Andre Perondi (orient.) (UFRGS).

Este trabalho tem por objetivo projetar um robd cartesiano de trés graus de liberdade com acionamento pneumatico,
desenvolver o sistema controle e realizar estudos na forma de simula¢des numéricas do comportamento dinamico do
robd, através dos softwares MATLAB/SIMULINK e VISUAL NASTRAN 4D. O sistema de controle a ser
implementado no robd, sera através de uma estratégia ndo-linear de controle em cascata, experiéncias ja realizadas de
utilizacdo de controladores projetados de acordo com esta metodologia forneceram resultados muito satisfatdrio.
Pretende-se com o desenvolvimento deste projeto, comprovar a viabilidade de construir e controlar robés
pneumaticos que apresentem desempenho compativel com os de rob6s baseados em outras tecnologias de
acionamento (elétricos e hidraulicos) utilizando exclusivamente componentes pneumaticos comerciais. Portanto o
robd terd de ser capaz de deslocar as cargas de trabalho de forma que as tarefas previstas sejam realizadas
suavemente e dentro da precisdo necessaria. O robd pneumatico projetado podera ser utilizado em processos de
fabricacdo que envolvam requisitos de precisdo de posicionamento, altas velocidades de movimentacéo do efetuador
final, aliados a repetibilidade dos movimentos e angulos de ataque. Estes requisitos enquadram-se em diversos casos
encontrados usualmente na industria metal-mecanica, principalmente nos processos de soldagem, oxicorte, pintura,
montagem, polimento, armazenamento e manipulagao de pecas. A aplicacdo nesta Gltima (manipulagdo de pegas) é
de especial importancia, pois nas indUstrias manufatureiras cerca de 80% das atividades desta natureza séo
executadas com cargas de até 10Kg. (BIC).
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