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I ntroducéo

O projeto baseia-se no desenvolvimento de um robd paraelo controlado
eletronicamente através de servo-vavulas eetro-pneuméticas. O equipamento em questéo €
conhecido como Plataforma Stewart. Esta plataforma foi originalmente desenvolvida em 1965
como um simulador de voo [1]. Desde entdo, uma vasta variedade de aplicacdes se utilizam
deste invento Isto porque produz uma melhor atuacdo, maior rigidez, maior raz8o carga-peso
e uma distribuicdo de carga mais uniforme [2]. Basicamente, ela € usada no controle de
posicionamento e é constituida de uma base fixa acoplada em seis pontos a um platé moével na
parte superior através de cilindros pneumaticos, ou sgja, € uma estrutura articulada acionada
por seis atuadores lineares [3,4].

Objetivos

Com o objetivo de motivar os alunos esta sendo desenvolvida para o Laboratorio de
Engenharia de Controle e Automacdo uma série de equipamentos para testes, avaliacdo e
experimentacdo comuns em veiculos reais, mas nesse caso em escala reduzida, empregando
0S mesmos conceitos basicos e dispositivos dos equivalentes em tamanho real. Logo, o
objetivo deste trabalho € desenvolver um equipamento com atuacdo pneumatica e controle
digital a ser empregado para testes e demonstracbes no Laboratdrio de Engenharia de
Controle e Automacdo. Ta equipamento, o simulador, € um sistema mecatrénico que
reproduz as principais atitudes e movimentos de um veiculo, comandado pelos mesmos
elementos do sistemareal.

Sobre a plataforma propriamente dita € montada a cabine ou carroceria do veiculo,
dentro da qual o piloto (ou motorista) comanda o sistema e, deste modo, tem as mesmas
sensagoes de estar controlando o veiculo real, sem riscos ou temor de acidentes. O mecanismo
articulado, com 6 graus de liberdade, é capaz de reproduzir os trés angulos de atitude -
rolagem, arfagem e guinada, e os deslocamentos lineares - lateral, vertical e longitudinal, com
limitagBes, porém com amplitude suficiente de modo a possibilitar as principais sensacoes
associadas ao veiculo real em condi¢Bes normais de operacéo, e até em algumas situaces
consideradas de risco, como a perda de sustentacdo em aeronaves, ou o inicio da capotagem
em veiculos terrestres.

Metodologia

Inicialmente foi estudado o sistema de monitoramento e controle de um conjunto
vévula-atuador pneumatico-transdutor ja desenvolvido e disponivel no laboratério e as
arquiteturas comumente empregadas nos simuladores de movimento. Uma vez estudado este
sistema, um novo conjunto de atuadores e valvulas foi adquirido para ser estudado, a fim de
se conhecer suas capacidades de posicionamento e resposta a freqliéncias diferentes. Paraisto,
construi-se uma bancada que estd disponivel no laboratdrio. Neste sistema, as vavulas
solendides (eletromecanicas) eram comandadas por um micro-controlador, uma placa onde a
rotina de programacao era praticada. A esta placa (hardware) associava-se um programa da
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VEX (software - EasyC) no qual os programas eram implementados, compilados e “ baixados’
para a placa, que por suavez, transmitia as informacdes diretamente para a valvula através de
interface apropriada. Este software tinha como base de programagdo a linguagem
computacional C e, depois de implementados véarios tipos de programas, pode-se aferir as
propriedades do sistema pneumatico em questao.

Em paralelo com o estudo do sistema pneumatico, realizouse o desenvolvimento do
projeto da plataforma em um ambiente virtual de modelagem tridimensional. O software
utilizado foi o SolidWorks, um programa de modelagem 3D. Com os resultados obtidos nos
testes com o sistema pneumaticos, foram escolhidos e model ados 0s componentes necessarios
para se construir o equipamento. Usando a modelagem tridimensional oferecida pelo software
pOde-se construir 0 aparato em ambiente virtual e test& 1o, quanto a seus graus de liberdade e
guanto aos limites de sua geometria de movimentagéo.

Em seguida foi estudado o programa LabView da Naiona Instruments para
desenvolver rotinas de controle e monitoramento do simulador, substituindo o EasyC, por se
tratar de um programa mais completo e que atende melhor as especificacfes para o controle
da plataforma de simulagéo.

Conclusdes

Com a primeira parte do projeto concluida, o desenvolvimento segue para a etapa
final. Nesta nova etapa a plataforma final serd montada e depois programada e testada. A
primeira etapa, aém de ser essencia para o desenvolvimento da plataforma, gerou diversos
equi pamentos que, assim como a plataforma no futuro, podem ser usados para fins didaticos
no laboratério. Entre estes estdo a bancada de teste do sistema de atuadores pneuméticos
controlados por vévulas solendides e um protétipo da plataforma em madeira e polimero
(PVC, no caso) movida manuamente. Todos estes se encontram no Laboratério de
Engenharia de Controle e Automacdo (LECA).
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