XXV SALAD DE
INICIAGAD CIENTIFICA

Evento Saldo UFRGS 2014: SIC - XXVI SALAO DE INICIACAO CIENTIFICA
DA UFRGS

Ano 2014

Local Porto Alegre

Titulo Desenvolvimento de Hardware de Controle para um Rob6
Pneumatico de 05 Graus de Liberdade

Autor PAULO ROBERTO FAM SANTOS

Orientador EDUARDO ANDRE PERONDI




O trabalho de Iniciacdo Cientifica aqui descrit;msiste na realizacdo de tarefas
relativas ao desenvolvimento de um robd cilindra® cinco graus de liberdade com
acionamento pneumatico. Ao final, o projeto deversultar na criacdo de uma plataforma
experimental através da qual sera possivel desemvel testar algoritmos de controle,
implementar sistemas de fabricacdo didaticos eaap@mbém os estudos e as disciplinas de
robotica na UFRGS.

Este projeto estd sendo desenvolvido no LAMECC dtatidrio de Mecatrénica e
Controle) do Departamento de Engenharia MecanicdJlERGS. Nas etapas iniciais, foi
projetada e construida a estrutura mecéanica da Falyam utilizados atuadores pneumaticos
controlados por valvulas proporcionais nos cinaugrde liberdade do robd. Para possibilitar
o desenvolvimento do sistema de controle de cada fio manipulador roboético, € necessaria
a presenca de sensores que determinam o valontérs® das varidveis de posicao e pressao
nas camaras dos atuadores. Para tal, foram ubtbzpdra cada grau de liberdade, dois
sensores de pressao, um em cada tomada de presséitintiros pneumaticos, e um sensor
de deslocamento linearlocalizadono interior do podpPara implementar o sistema de
controle do robd é utilizado o software MatLab/Simiu Através de um hardware comercial
da marca dSpace é feita a interface entre o pragral@esenvolvido no sistema
MatLab/Simulink com o sistema roboético. Assim, peralizar o0 adequado condicionamento
dos sinais, foram desenvolvidas cinco placas driitir impresso, uma para cada grau de
liberdade. Estas placas sdo capazes de condi@xr@nunicar todos 0s sinais de sensores e
de acionamento de valvulas utilizando o protocdb485. O desenvolvimento dessas placas
foi completamente feito no Lamecc, desde o deseéohlayout do circuito impresso com o
programa Proteus, até a soldagem dos componerttasés destas placas, o programa feito
no Simulink pode enviar sinais de controle para atar as valvulas pneumaticas que
alimentam os cilindros, assim como receber sinagsigdicam a posicao da junta e a pressao
diferencial aplicada.

As atividades atuais consistem na substituicdolazapde controle dSPACE por um
sistema baseado em placas do tipo Raspberry. Esthvére utiliza uma estratégia de
controle distribuido em médulos para cada grauillrdade. Esses modulos utilizam duas
placas de circuito impresso que realizam o intedawento do sistema com o Raspberry. Isto
permitra que o0s mesmos codigos hoje em desenvehton e implantados
computacionalmente na dSPACE sejam programadodataiggmas proprietarias, com custo
muito mais acessivel e com desempenho semelhaarta. 8 testes desse hardware, uma
bancada contendo os prototipos desses mdédulosdioiaaia. As placas que fazem interface
com os dispositivos Raspberry foram confeccionadadaboratorio, permitindo, assim, o
desenvolvimento do projeto.



