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INTRODUGAQ

Em 2012 no LAMECC foi concluida a construcao da estrutura
mecanica de um robo cilindrico de acionamento pneumatico
com 05 graus de liberdade. Cada junta do rob6 é acionada por
um atuador pneumatico independente que tem seu
deslocamento controlado por uma servovadlvula pneumatica
proporcional.

A partir do fim da etapa de constru¢cao mecanica surge a
necessidade de produzir um hardware capaz de fazer a aquisicao
de dados dos sensores do robo e atuar sobre as servovalvulas de
forma a controlar a posicao dos atuadores. Esse hardware deve
também ser capaz de manter uma comunicagao entre o robo e
um computador para possibilitar o envio/recebimento dos sinais
de controle e dados dos sensores.

Figura 2 - Layout de circuito impresso e foto da placa montada.

A fabricacdo destas placas foi completamente feita no
laboratdrio, desde o desenho do layout do circuito impresso com
o programa Proteus, até a soldagem dos componentes. Através
destas placas, o programa feito no Simulink pode enviar sinais de
controle para comandar as servovalvulas pneumaticas e pode
receber sinais que indicam a posicao da junta e a pressao
aplicada.
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Figura 1- A esquerda foto do projeto e a direita foto real.

OBJETIVOS

Projetar e desenvolver um hardware capaz de:

e Realizar a aquisicado de dados dos sensores de posicao e
pressao de cada atuador pneumatico;

e Gerar os sinais de controle necessarios para controlar as
servovalvulas pneumaticas;

e Alimentar as servovalvulas e sensores;

e Comunicar-se entre si e com o computador utilizado;

e Ter tamanho reduzido para ocupar pouco espaco dentro do
robo.

DESENVOLVIMENTO

Figura 3 — Foto do sistema real com as placas funcionando.

CONCLUSOES

O hardware desenvolvido se provou eficiente e robusto,
superou todas as expectativas iniciais. Agora o foco do trabalho
de Iniciagcdao cientifica é auxiliar o desenvolvimento de um
controlador eficiente para o controle das juntas e a

O sistema de controle de todos os graus de liberdade do rob6
é implementado em Matlab/Simulink, este controlador é capaz
de controlar a forca e a posicao das juntas do robo. Através de
sensores de pressao e de posicao nos cilindros, o controlador
adquire os dados instantaneos e calcula a abertura da
servovalvula necessaria para alcangar a posicao e forgca aplicada
desejada. Para tornar tudo isso possivel, foram desenvolvidas
cinco placas de circuito impresso, uma para cada grau de
liberdade, estas placas sdao capazes de fazer o condicionamento
de todos os sinais de sensores e de acionamento de valvulas.

implementagcdao do sistema de controle dentro do software
gravado nos microcontroladores das placas, em vez de utilizar o
Simulink. Um dos desafios para que isto seja possivel é dominar
ou desenvolver um protocolo de comunicacao mais eficiente
para a comunica¢ao das placas ou mesmo mudar a estratégia de
atuacao para um controle centralizado. Outro objetivo do
trabalho é iniciar o desenvolvimento de uma interface homem
maquina para operagcao e programacao do robd pneumatico,
para que quando o projeto de controle seja concluido, ja-exista
uma interface de programacao basica.



