Acoplamento de um braco robdtico em uma planta
didatica de esteira transportadora de carga
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O presente projeto de pesquisa tem como objetivo dar continuidade ao
trabalho de conclusdo de curso intitulado de “DESENVOLVIMENTO DE UM MODULO
DIDATICO DE UMA ESTEIRA TRANSPORTADORA DE CARGA PARA AUXILIAR OS
PROFESSORES NAS DISCIPLINAS DE CONTROLE DE SISTEMAS DINAMICOS E
AUTOMACAO INDUSTRIAL NA UNIVERSIDADE FEDERAL DO CEARA CAMPUS
MUCAMBINHO"”. Em adicional, este projeto ira acoplar um braco roboético funcional
a esteira, permitindo nao sé a movimentacao de objetos no sentido horizontal, mas
também vertical, com possibilidade de angulacao e rotacao utilizando informacoes
da carga a ser movimentada, como tipos de materiais (metalico ou nao), simbolos
e cores. O intuito dessa classificacao prévia sera o aperfeicoamento da eficiéncia
energética e mecanica do sistema. Por exemplo, caso seja utilizado uma chapa
metadlica, podera ser utilizado um eletroima para a sua movimentacao. Também
serao acoplados sensores ultrassom para calcular a distancia até o bloco, e com
isso, obter uma movimentacao mais precisa. Em primeiro momento, todos os
processos listados serao prototipados na plataforma Arduino ou semelhante, ja
gue, possui propriedades que facilitam o uso de servos motores (saida PWM) e
sensores (entradas analdgicas e digitais). Essas funcdes poderdo ser programadas
no CLP que estd acoplado ao mddulo didatico, fornecendo mais modalidades de
"praticas" que possam ser realizadas no laboratério.

Palavras-chave: Automacao, Controle, Braco Robotico.
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