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INTRODUÇÃO:

Neste trabalho, realizado pelo grupo do Projeto de integração

entre braço robótico e o processo de soldagem a ponto por

resistência elétrica, Apresentamos os resultados do projeto de

pesquisa que consistiu em desenvolver um órgão terminal para

o manipulador robótico MZ07, capaz de realizar o processo de

soldagem, simulando os efeitos do processo na ferramenta

projetada.

METODOLOGIA:

O projeto exposto foi realizado através da modelagem do órgão

terminal, considerando o atuador pneumático, os eletrodos e o

robô manipulador disponível para o projeto. Simulando

computacionalmente as cargas que a ferramenta está sujeita.
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RESULTADOS:

A simulação dos esforços na ferramenta mostram que os

eletrodos já em contato com a superfície das chapas recebem a

carga da força pneumática comprimindo as chapas, a

tonalidade azul mostra os pontos onde não houve muita tensão,

a tonalidade verde mostra que houve um acréscimo de tensão

nas regiões próximas ao ponto onde se exerceu a carga na

pinça articulável e na ponta do eletrodo, onde houve 4,62MPa

de tensão.

CONCLUSÕES:

De acordo com as simulações realizadas, foi possível observar

que os esforços que incidem na garra não foram capazes de

causar danos a estrutura da garra, sendo assim, é possível

concluir também que é viável integrar a garra ao robô MZ07, pois

o efetuador de solda irá suportar as cargas em questão. Para

validar este efetuador de solda, ainda serão requeridos ensaios

de laboratório para parametrizar estes dispositivos, dentre os

parâmetros, devem ser medidos a condutividade, resistência e

tempo na chapa de aço em questão, para essa amperagem e

espessura, pois pesquisando nas bibliografias, não existe muita

informação sobre estas características especificas.


