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Introducéo

O Espirito Santo possui hoje o maior complexo portuario da Ameérica do Sul, reunindo os portos de
Vitéria, Vila Velha, Tubardo, Praia Mole, Ubu e Barra do Riacho. Estrategicamente localizado na regido
Sudeste do Brasil, se destaca pelo excelente potencial para integracdo dos diversos modais de transporte
formando com os Estados de Minas Gerais, Rio de Janeiro e Sdo Paulo a chamada Faixa de
Desenvolvimento da Regido Sudeste. A localizacdo geografica estratégica do estado do Espirito Santo é um
diferencial competitivo do segmento logistico em razdo de estar a menos de mil quildmetros dos principais
centros consumidores, produtores e de distribuicdo do pais [1].

Tendo em vista o crescimento do setor portuario no estado do Espirito Santo, em especial a instalagdo
do Terminal Multimodal Capixaba, em Barra do Riacho, a ser construido pelo grupo paulista Ambitec [2],
além do complexo portuério existente, propdem-se a simulagdo das atividades em um terminal portuério
através de um rob6, uma arena e alguns contéineres.

Esse artigo descreve as estratégias adotadas pela Equipe FIM para construcdo e programagdo de um
rob6 para cumprir a tarefa de movimentacao de diferentes cargas em um terminal portuario simulado.

Objetivo

Desenvolver um robd capaz de executar os servi¢os de logistica do terminal portuario, empilhando os
contéineres em seu respectivo navio de acordo com sua cor. O rob6 deve ser capaz de cumprir este trabalho
de forma répida, precisa e econémica.

Metodologia

Prevé-se a utilizagdo de uma arena, conforme Figura 1, para essa simulacdo dividida em quatro zonas
gue séo: zona do porto, zona de carga, zona dos navios e zona do mar. Para diferenciar os diversos elementos
do cenario, serdo demarcadas as silhuetas de cada zona com fita isolante. Os contéineres sempre estardo
localizados na mesma posicdo fisica dentro do cenario e sempre havera quatro contéineres por torre

colocados aleatoriamente.
r—— 1 ona de Puerts
4 || [== 1
[ [ ‘

Figura 1 — Viséo geral da arena usada para simulagéo.

Para efetuar esse trabalho de forma concisa optou-se pela utilizacdo de um compartimento de carga
interno ao rob0, fator determinante que este carregasse mais de um contéiner por vez, reduzindo o
deslocamento médio por contéiner.

Assim, torna-se necessaria a presenca de um braco manipulador cartesiano com 2 (dois) graus de
liberdade, acionado por engrenagens e cremalheiras, € um érgao terminal composto por um eletroima, para



executar a carga e a descarga. Este serd acionado por chaveamento através de um dos motores, localizado no
centro da estrutura do robd, com o prot6tipo descrito na Figura 2.

As razdes da escolha do modelo cartesiano para o braco manipulador foram a facilidade de construcéo,
manutencdo, operagdo e controle, a resisténcia a flexdo — devido ao material utilizado na construgdo — e
intercambialidade do braco e seus componentes.

Para deslocamento do robd seréo utilizados dois motores independentes como tragéo traseira. O terceiro
ponto de apoio, localizado na porcao dianteira (proximo ao compartimento de carga), ficou definido como
uma esfera polimérica.

O controle do posicionamento do robd sera feito por 3 (trés) sensores de luz direcionados para o chéo,
em posicdes tais que dois figuem espacados o suficiente para perceberem as laterais das faixas, e um fique
situado na dianteira sobre a faixa. Devera ser utilizado um controle tipo PID para os motores. Além disso,
localiza-se na frente do rob6 um sensor de ultra-som para evitar colisio com objetos.

Para a identificagdo do contéiner, serd utilizado um sensor de luz localizado na parte dianteira superior,
préximo ao compartimento de carga, onde tera também um sensor de toque para que o braco manipulador
localize o contéiner sobre o sensor de luz.

Figura 2 — Prot6tipo do Rob6 e contéineres

Perspectivas
O protétipo do robd estd sendo desenvolvido juntamente com a disciplina de Robotica Industrial do
curso de graduacdo em Engenharia Mecanica, sob orientacdo da Professora Carmen Ribeiro Faria Santos.
Tendo como ementa a pesquisa, 0 projeto, o desenvolvimento e a implementacédo deste robd no devido fim.
Ao decorrer do desenvolvimento do projeto poderdo ocorrer eventuais melhorias no prot6tipo com o
objetivo de atender as demandas da disciplina e gerar resultados consistentes para a apresentacdo do
trabalho, como meta apresentar uma nova estratégia para a logistica portuaria do estado do Espirito Santo.
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