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PALAVRAS-CHAVE: retrofitting, automacao, soldagem
1. INTRODUCAO

A mesa de posicionamento de soldagem, mostrada na Figura 1, datada de 1986, consiste em um
dispositivo mecanico composto de dois sistemas de movimentacao: um responsavel pela inclinagcdo
e, 0 outro, pela rotacdo de sua parte superior utilizada como apoio para as pecas a serem soldadas.
Essa mesa atua em conjunto com um rob0 para facilitar o posicionamento das pegas de soldagem
durante a operacdo de soldagem, permitindo a melhor posicao de soldagem (inclinacéo) e a troca de
pecas enquanto outras estdo sendo soldadas (rotacdo escalonada). Tratando-se de uma doacgéo para a
Universidade Federal de Uberlandia pela ja ndo existente Mercedes Benz do Brasil. Apesar da
idade, do ponto de vista mecanico essa mesa é totalmente funcional, mas ressente de um sistema de
controle mais moderno. O retrofitting torna-se a melhor forma de aproveitamento dessa mesa de
posicionamento para fins de pesquisa ou mesmo aplicacdo pratica, uma vez que com novas
tecnologias de controle esta mesa pode ser integrada a sistemas mais modernos de producéo.

Figura 1: Mesa Posicionadora

Com o intuito de tornar a mesa de posicionamento mais eficaz e utiliza-la em processos
modernos de soldagem, o projeto focou-se na revitalizacdo dos mecanismos da mesa, passando
inicialmente pelo teste e manutencdo de todos os seus componentes em separado, seguindo pela
implementacdo de placas de controle (drivers) para os motores responsaveis pelos movimentos e
terminando com a criacdo de um software de controle do movimento em seus graus de liberdade.
Finalizado todo o processo de automatizacdo da mesa de posicionamento, surge a possibilidade de
sincronizar seu movimento com o robd responsavel pelo movimento da tocha de soldagem,
tornando, assim, 0 processo mais moderno e versatil.
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2. PROCEDIMENTOS ADOTADOS

Num primeiro periodo de implementacdo do projeto, todos 0s componentes eletromecénicos
(chaves de fim de curso), eletrénicos (sensores magnéticos), mecanicos e pneumaticos foram
testados e passaram pela manutencdo adequada. Particularmente, os componentes do sistema
pneumatico, que é o responsavel pelo blogueio do movimento e fixacdo em uma posicéao especifica,
necessitaram de maior enfoque e atualizacdo, pois em sua composicao existiam partes cromadas em
estado precario de conservacdo. A maioria dos componentes do sistema de distribuicdo de ar
comprimido foi trocada, ou sofreu um processo de limpeza.

A manutenc¢do dos motores elétricos de corrente continua também fora focada na parte inicial do
projeto. Mesmo nédo apresentando nenhum sinal de dano grave, foi necessaria a implementacéo de
varios testes para identificar os procedimentos necessarios para sua manutencdo. Uma limpeza de
todo o maquinéario foi necessaria, visto que eles estavam cobertos por fuligens e restos dos antigos
processos de soldagem, encerrando a primeira parte do projeto.

A segunda fase do projeto focou-se na implementacdo de um controle dos movimentos da mesa
de posicionamento. Esse controle consiste na operacdo de dois motores de corrente continua e sera
capaz de efetuar, além do sentido de rotagdo do motor, o controle de sua velocidade. Para este foi
desenvolvido um driver o qual é responsavel pelo acionamento dos motores. Por inicio serd adotado
uma interface de ajuste dos movimentos manuais servindo para testes, posteriormente o software
fara todo esse controle automaticamente. Concomitantemente, foi estudada a disposic¢éo das chaves
de fim de curso eletromecénicas no movimento de rotacéo, e conclui-se que haveria maior eficacia
se oito posicOes de parada fossem fixadas, ao invés das quatro existentes anteriormente.

Em uma fase final do projeto de automacdo da mesa de posicionamento, ainda néo
implementada, um programa de controle serd criado através do software LabVIEW que, em
conjunto com o driver e todos 0s sensores mecanicos e magnéticos presentes na estrutura da
maquina, sera capaz de controlar seu movimento de acordo com a demanda necessaria no processo
de soldagem. Sua implementacéo finaliza a modernizacéo pretendida no projeto.

Mesmo concluido, o controle da mesa através de um software computacional traz aos
pesquisadores diversas oportunidades de aperfeicoamento do processo, como 0 aumento da precisao
do posicionamento e a possivel sincronizacdo com o robd responsavel pela soldagem. Essa gama de
novas oportunidades é o que torna o projeto em questdo tdo atrativo e, a0 mesmo tempo,
exemplifica quédo abrangente é a automacao na area da engenharia.
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