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1 INTRODUCAO

O estagio foi realizado na AkySom Maganize, cuja sede estd localizado na Rua
Capitao Israel, S/N, bairro Centro, na cidade de Uiraina/PB. A atuagao do estigio
ocorreu no projeto e implementacao de um sistema de controle de plataforma de carga

localizada na sede da empresa.

O estédgio supervisionado foi desenvolvido no periodo de 14/07/2017 a 01/09/2017,
sendo as terafas realizadas no horaio de 8 as 12 horas, totalizando 4 horas didrias (segunda

a sdbado).

A supervisao do estagio ficou a cargo do gestor da emprsa Antonio Alferes Pinheiro,

sob a orientagao do prof®. Francisco Carlos Gurgel da Silva Segundo.

No estagio, buscou-se desenvolver e aperfeicoar os conhecimento adquiridos no decor-
rer do curso de Engenharia de Computacao, realizado na Universidade Federal Rural de
Semi-Arido.



2 OBJETIVO

Este relatorio tem como objetivo relacionar as atividades desenvolvidas durante o
periodo do estagio supervisionado, de duracao de 160 horas. O mesmo foi realizado ao
final do Curso Superior Bacharelado em Engenharia de Computacao, que possui duragao

de cinco anos.

Para o desenvolvimento das atividades praticas do estagio contou-se com o suporte de
grande parte do conhecimento tedrico obtido durante o curso, especialmente das discipli-
nas Algoritmo e Programagao, Extrutura de Dados, Circuitos Digitais, Sistemas Digitais,
Circuitos Elétricos, Eletronica Analégica, Sistema de Comunicagao, Sistema de Controle

e Automacao Industrial.
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3 A EMPRESA

A AkySom Magazine é uma empresa varegista de produtos eletronicos, acessorios,
utensilios domesticos e decoracao. Trabalha a mais de 15 anos atendento a microregiao
de Uiraina/PB.

Hoje, sua estrutura fisica conta com duas lojas, uma delas atuando principalmente
com assisténcia técnicas de equipamentos de computacao moével. A sede estd instalada
num prédio de 3 andares. Pensando na qualidade de vida de seus colaboradores, a empresa
investe em equipamentos para facilitar as rotinas de trabalho. Um desses investimentos
foi a implantagao de uma plataforma de carga para transporte de produtos entre os 3

andares da sede.
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4 ATIVIDADES REALIZADAS

O estagio supervisionado ocorreu nas dependéncias da sede da empresa citada neste
relatorio. A atividade realizada foi o projeto e implantacao de um sistema de controle de
uma plataforma de carga de 4 estégio. O exercicio das atividades ocorreu no ambiente de
instalagao da plataforma, anexado a um escritério localizado no terceiro andar do prédio.
As condigoes de trabalho foram favoraveis, nao ocorrendo falta de material e apoio. A
seguir, sera apresentado o sistema desenvolvido, juntamente com os materiais utilizados

¢ os esbocos de projeto.

4.1 Plataforma de carga

A plataforma de carga constitui um equipamento de transporte vertical de material
cujo movimento da cabine ocorre a partir de comandos externos. Em geral, a cabine
trabalha completamente carregada nao sobrando espaco para operador. Por essa razao, o

painel de controle fica localizado na parte externa da estrutura.

A plataforma de carga instalada na AkySom Magazine, movimenta-se em um espaco
de 3 andares que juntamente com o térreo totaliza quatro estagios. O modelo do ambiente

de instalacao e da plataforma esta esbocado na Fig. 1.

Na Fig. la observa-se que a estrutura nao dispoes de uma casa de maquina, sendo a
instalacao do motor localizada no topo da plataforma. A estrutura mecéanica é mostrada
na Fig. 1b. A estrutura da cabine é conectada aos trilhos por meio de roldanas instaladas
na parte superior e inferior de contato com os mesmos. A conexao da cabine com o motor
é realizada por meio de um cabo de ago de trés voltas. A maquina esta instalada na parte

superior e é composta por um motor trifasico de indugao mais uma caixa de reducao de

1:40.

Devido a necessidade de controlar o movimento da cabine externamente, em cada

andar foi instalado trés botoeiras de acionamento. Cada botdo inicia o movimento da
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Tabela 1: Lista de itens usados na instalacao elétrica da plataforma.

Item Especificagao

Motor Motor com redutor ROMAK Q110 1/40 90b14 com freio eletro-
magnético, 3 CV.

Rede elétrica Rede trifasica, 380 V por fase.

Acionamento Inversor de frequéncia WEG80 3 CV, 4 polos.

Microcontrolador | ATMEGA328

Comandos Cada estagio dispoe de trés botoeiras, cada uma para cada estagio
diferente do atual.

Sensor 2 red switch por andar para posicionamento da plataforma.

Sensor 1 red switch para identificar o estado da porta.

Sensor 2 chave de fim de curso para impedir movimento fora dos limites
da plataforma.

Driver 2 driver para condicionamento dos sensores.

Chave eletronica | 1 circuito chaveado de energizacao dos fechos eletromagnético.

cabine dependendo de sua posicao. Se a cabine nao estiver no andar no qual o botao foi
acionado, entao, a cabine sobe se ela estiver abaixo do andar de chamada ou desce se tiver
acima, parando no andar da requisicao. Caso contrario, o movimento ocorre na diregao
selecionada pelo operador. Como s6 existe trés opcoes de destino, a partir de qualquer
andar, logo a quantidade minima de botoes de comando ¢é trés. Na Fig: 2 é mostrado a
frente da cabine em um dos andares. Nela é mostrado os trés botoes localizado na parte

esquerda da porta.

Para garantir a seguranca, em cada porta foi instalado um fecho magnético cuja a
abertura s6 é permitida no andar em que a plataforma esta estacionada. Para acionar o
fecho, uma botoeira foi adicionado no lado direto de cada porta. O controle de permissao
de abertura é realizado pelo controlador, energizando somente o fecho que atende a regra

de seguranca. A Tab. 1 lista os itens utilizados na instalacao elétrica da plataforma.

A estrutura mecanica mostrada foi desenvolvida por um técnico mecénico terceirizado

pela empresa. A parte elétrica foi projetada e implantada durante o estagio.

Para o acionamento da maquina que traciona a plataforma foi montado o circuito
de poténcia ilustrado na Fig. 3a. Nele, utilizou-se o conversor de poténcia da Fig. 3b.
A rede elétrica do ambiente de instalacao trabalha na frequéncia de 60 Hz. Devido a
natureza dos produtos que serd transportado, optou-se por baixar a velocidade, alterando
a frequéncia para 32 Hz. O tipo de controle escolhido foi o vetorial com o tempo de
aceleracao e desaceleracao configurado em 5s. O motor usado estd ilustrado na Fig.
3c. O conversor ja implementa diversos mecanismos de protecao incluindo sobrecarga e

sobressinal, no entanto para acionar o conversor, foi usado o disjuntor tripolar ilustrado
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(a) Ambiente de instalagdo da plataforma. (b) Extrutura fisica da plataforma.

Figura 1: Esboco mecanico da plataforma de carga.
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Figura 2: Detalhe do painel de comandos de cada andar.

na Fig. 3d. Conforme a especificacao da méquina a corrente maxima suportada é de 10

A. O disjuntor escolhido foi o mais préximo da especificacao disponivel no mercado.

Para controlar o acionamento da maquina, o circuito de controle que comanda o
conversor de poténcia foi implementado usando um microcontrolador juntamente com
alguns periféricos. O microcontrolador escolhido foi o ATMEGA328. Para facilitar a
implementagao foi usado a plataforma Arduino que dispoe esse microcontrolador com
interface de comunicacao USB, a plataforma adotada esta ilustrada na Fig. 4a. Para ler
os sinais de controle e dos sensores, foi montado uma placa de circuito com resistores de
pull down, 4b. Os sinais de controle sao gerados quando alguma botoeira (Fig. 4f) for
pressionada. J& os sinais dos sensores (Fig. 4e), originam-se do movimento da plataforma
ao passar por algum sensor, ou das portas. Como os fechos magnéticos funcionam com 12V
e o microcontrolador trabalha com 5V na saida, um circuito de acionamento foi montado
usando relays conforme mostrado na Fig. 4c. Pela mesma razao, como o controlador
nao gera 12V para controlar o conversor de poténcia, um circuito de conexao entre o
microcontrolador e o conversor foi montado usando transistores, esta placa de acionamento
estd ilustrada na Fig. 4d. Para garantir que a maquina nao permaneca acionada se o
inversor nao responder aos comandos do microcontrolador, foi adicionado um jumper com
chaves fim de curso localizadas no limite superior e inferior da plataforma, que abri quando

a plataforma toca-los, desabilitando o inversor e consequentemente a maquina.
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Figura 8: Quadro de comandos microcontrolado.

A interconexao entre todas as placas ilustradas na Fig. 4 é mostrada nos desenhos
esquematicos das Figs. 5, 6 e 7. Na Fig. 5 temos o esquema elétrico do microcontrola-
dor com as identificagoes das ligacoes. As conexoes ocultas desenhadas no software Isis
Proteus sao utilizadas nos demais esquemas. Na Fig. 6 é mostrado os esquemas de con-
dicionamento das botoeiras e sensores, as conexoes ocultas sao utilizadas para conectar
os circuitos ao microcontrolador. O mesmo modelo é usado na Fig. 7 para conectar os

circuitos de comandos.

O resultado final do sistema apresentado em partes, ¢ o quadro de comandos mi-
crocontrolado mostrado na Fig. 8. Na imagem pode-se ver a disposicao dos circuitos
apresentados dentro da caixa. No lado esquerdo tem-se o conversor de poténcia, no lado

mais direito o disjuntor, e ao fundo os demais circuitos apresentados.

4.2 Atividades realizadas

Para a elaboragao e implantacao do sistema apresentado, alguns atividades apresen-

tadas a seguir foram desenvolvidas.

4.2.1 Projeto elétrico e eletronico

Como nao foi utilizado nenhum sistema pronto que atendesse especificamente a ne-
cessidade do cliente, de comum acordo foi proposto a criacao de um sistema que im-
plementasse a automacao deseja. De inicio, a primeira tarefa foi definir qual méaquina

utilizar. Em pesquisa no mercado, analisando a tabela de motores de alguns fabricantes
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Figura 9: Plataforma.

como a WEG, VOGES e IBR, considerando a necessidade de tracionar no minimo 200
Kg, encontramos uma maquina com redutor capaz de tracionar até 1000 Kg segundo sua

especificacao.

Definido a maquina, o modelo foi apresentado ao cliente para efetuar a compra. Jun-
tamente com a méaquina também foi decido o tipo de dispositivo de acionamento. Como
havia a necessidade de garantir a nao ocorréncia de movimentos bruscos na plataforma,
optamos por usar um conversor de poténcia para implementar a partida suave. De acordo

com as especificagoes do motor foi comprado um conversor WEG.

Depois de definido a maquina e o conversor, o proximo passo foi trabalhar no cir-
cuito de controle do conversor para implementar a légica da plataforma. Nesse projeto,
a plataforma funciona semelhante a um elevador, com a diferenca que os botoes de co-
mando estao localizados na parte externa a cabine. Uma outra exigéncia foi construir um
sistema de controle que ocupasse pouco espaco, silencioso e robusto. Para cumprir essa
exigéncia sem custos elevados, foi projetado um sistema de controle especifico utilizando

um microcontrolador. Essa foi a op¢ao mais barata encontrada, ao invés de utilizar um

CLP.

Os itens do sistema de controle ja foram citados na secao que trata da plataforma.
Definido os itens, o passo seguinte foi desenhar os circuitos que comporiam o sistema de
controle do inversor. Nessa etapa foi pensado como os sinais seriam lidos, como o elevador

seria detectado, como o estado das portas seriam monitoras e quais as estratégias de



22

seguranca seriam adotadas. A arquitetura de comandos ja foi falada na secao que trata

da plataforma, incluindo o tipo de sensor usado e os itens de seguranga.

Definido os itens do circuito de poténcia e do circuito de controle, a etapa de projeto
elétrico e eletronico foi concluida. Depois dessa fase, utilizando o software de simulacao
Isis Proteus, partiu-se para a codificacao da firmware enquanto os componentes definidos

fosse comprado e entregue para a implantacgao.

4.2.2 Codificacao de firmware

A codificagao do firmware foi realizada inicialmente no ambiente simulado do software
Isis Proteus para testar o comportamento do microcontrolador com os demais circuitos
que seriam utilizados no sistema. Com a conclusao da codificagao no ambiente simulado,
partiu-se para a etapa de testes utilizando a propria plataforma Arduino na gravagao do
c6digo no microcontrolador e teste de leitura dos sensores, das botoeiras e execucao dos

comandos no inversor.

O cédigo implementado incluia instrugoes de chamada e movimento da plataforma.
Para essa fase, o conhecimento adquirido nas disciplinas de Algoritmos e Programacao,
Estrutura de Dados, Circuitos Digitais e Sistemas Digitais foram imprescindiveis. Além
das instrucoes de chamada e movimento, também foram incluidas rotinas de ajustes,
para caso ocorresse falha de leitura e filtro de média mdvel para contornar o efeito da

interferéncia eletromagnética.

4.2.3 Implantacao

A dltima etapa foi a implantacao. O inicio se deu com a distribuicao dos fios para
o trafego sinais de controle ao longo dos 4 estagios da plataforma. Como os sinais de

controle sao de 5 V, o fio utilizado foi fio telefonico de 8 vias.

Apos estd fase, foi instalado os sensores nas portas e nos andares. Em cada porta
havia um sensor e em cada andar 2 sensores para garantir o posicionamento preciso no

nivel do andar. Depois de instalados, eles foram conectados na fiacao disponibilizada.

A etapa seguinte foi a montagem do quadro de comandos. Este quadro incluiu os
elementos de poténcia e controle. Depois de pronto, o quadro foi ligado as botoeiras e
sensores. Essa foi a etapa mais complicada da implantacao devido a quantidade de co-

nexoes realizadas, 30 conexoes. A fim de evitar erros no final, a abordagem utilizada foi
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incrementar os elementos da plataforma individualmente. Cada novo botao conectado
ou sensor era antes testado para verificar a resposta do atuador. Assim, ao final da im-
plantagao, todos os componentes haviam sido testados, eliminando qualquer possibilidade

de ter que descobrir algum problema dentro do emaranhado de fios no sistema final.
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5 CONSIDERACOES FINAIS

A experiéncia do estagio supervisionado foi de fundamental importancia para a va-
lidacao do conhecimento adquirido ao longo do curso. Nao apenas as matérias técnicas
contribuiram para o bom proveito, como também as disciplinas de administracao, econo-
mia e as ciéncias de base. Estas nos ajudam bastante no momento de pensar em como

solucionar um problema ou fazer leitura de relatérios e especificagoes técnicas de produtos.

A atividade pratica induz a percepcao de detalhes tedricos nao bem explicados e
a absorcao dos conceitos aprendidos de uma forma mais natural. Alguns efeitos nao
considerados na teoria podem surgir e isso forca um aprofundamento detalhado no campo

de aprendizado relacionado ao estégio.

Para a execucao do estagio, as disciplinas relacionadas a eletricidade e programacao
foram vitais para boa execucao. Destacando as atividades praticas e simuladas realizadas
nas disciplinas durante o curso que ajudou bastante no momento de conceber os detalhes

técnicos dos projetos e relatorios.

Lidar com a responsabilidade de executar de forma satisfatéria os deveres atribuidos
ao estagiario concede conhecimento que s6 podem ser adquiridos dentro do ambiente de

trabalho, principalmente no relacionamento com o cliente.
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