INSTITUTO
FEDERAL

Parana
Campus

SIMPROIN -@-

SIMPOSIO DE CONTROLE E PROCESSOS INDUSTRIAIS

IFPR - CAMPUS PARANAVAI

Paranavai

Desenvolvimento de um sistema automatico para alimentacao bovina com uso
do CLP

Gustavo Henrique Alda Biscola’, biscola33@gmail.com
Matheus Fellipe da Silva Lima’, matheus_fellipesl@hotmail.com
Gilson Maekawa Kanashiro’, gilson kanashiro@ifpr.edu.br

Resumo: O presente trabalho consolida as
acoes preliminares para a automagao de um
cocho destinado a alimenta¢do bovina. Foram
realizados alguns levantamentos e, diante da
preméncia de tempo, sugeriu-se uma série de
melhorias, a fim de auferir resultados imediatos.
A partir desses procedimentos, observou-se
possibilidades de uma automagao mais completa
por meio de sensores eletronicos.

Palavras-chave: Alimentagao animal
automatizada; Cocho automatizado; Modelagem
de sistemas e automagao.

1 Introducao

O tema escolhido por esse projeto vem
de uma demanda que ¢ suprida por um mercado
internacional de automacdo nos sistemas de
alimentagdo para animais, sendo entdo um tema
movador a ser pesquisado mno Brasil
(EMBRAPA, 1998).

O projeto busca reduzir o tempo e
esfor¢o gastos pelos funcionarios do campo com
a alimentacao de gado utilizando um sistema
embarcado que tem a disponibilidade de fazer
seu controle de forma semi-automatizada onde
se trabalha com o uso de sensores e botdes

acoplados a wum  Controlador Logico
Programavel (CLP).

Esse sistema busca wuma melhor
alimentagdo animal dispensando tempo e

esforgos desnecessarios.

Contini ef al (2006, p. 5-28) ja afirmava
em 2006 que a populacdo produtora de carne
tem uma demanda crescente em todo territorio
nacional, sendo principalmente produtores de
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animais no campo. Para o mesmo autor esses
produtores, sdo pessoas que apostam na
tecnologia no campo para melhorar o
rendimento de engorda e produ¢do de leite dos
animais.

2 Modelagem

A estrutura projetada nessa pesquisa
trata-se de um cocho feito a partir de uma
estrutura de alvenaria que ocupa o espaco de 8
metros de comprimento, 4 metros de largura e
1,5 metro de altura. O piso de dentro do cocho ¢é
feito de concreto armado. Nas extremidades
seriam 1nstalados dois portdes (um em cada
lado) que se deslocariam por trilhos através de
roldanas fixadas no lado interno da estrutura.
Esses portdes seriam dotados de aberturas com
dimensoes suficientes para que o gado
conseguisse passar a cabe¢a pelo vao e se
alimentar.

A forma de funcionamento desse cocho
automatizado se daria da seguinte forma:

A estrutura projetada e descrita acima
permifiria a entrada de um caminhao carregado
de bagago no cocho, por um dos portdes, que
efetuaria a descarga do alimento. Para isso um
dos portdes seria levantado e deslocado
automaticamente até o lado oposto do cocho
garantindo o acesso do caminhdo (Figura 01).
Em seguida, um funcionario faria o nivelamento
do bagaco. Terminado o nivelamento os motores
seriam acionados para efetuar o deslocamento e
travamento do portao para seu local de origem
(Figura 02).

Vale registrar que apenas um dos portoes
recebe a automacdo, o portdo a esquerda
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avistado na Figura 1. O outro ¢ apenas instalado
nos trilhos e se move somente em duas diregoes,
ou seja, para frente e para tras.

Figura 1 — Cocho com portao erguido

Fonte: BISCOLA e LIMA. 2019

Figura 2 — Cocho apos movimento

fonte: BISCOLA e LIMA, 2019

O gado teria acesso ao alimento pelos
dois portoes dispostos nas extremidades do
cocho. Quando o alimento nao estivesse mais ao
alcance dos animais, a for¢a aplicada no portao
(pelo proprio animal) o levaria, ainda fechado,
até o proximo pino de travamento localizado a
70 cm de distancia em direcdo ao centro do
cocho. Assim, ele iria se mover, na sequéncia,
entre os cinco pinos de travamento com 70 cm
de espacamento entre eles. Por fim, o ultimo
travamento se daria em um pino a 50 cm de
espacamento, nesse ponto o portdao chegaria ao
meio do cocho.
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Em termos de conceito projetual, para
que ficasse mais claro a visualizacdo e
posteriormente a concep¢ao de uma maquete
fisica, fo1 iniciado a elaboragao do cocho no
software Inventor.

3 Justificativa

Atualmente, o mercado de cochos
automatizados ¢ suprido por empresas
estrangeiras, o que dificulta as manutengoes
posteriores nos produtos instalados por eles,
sendo entdo um titulo de pesquisa novo a ser
estudado em territorio nacional. (STARTAGRO,
2016).

O projeto tem a fungao de facilitar os
trabalhos no campo, sendo um sistema
embarcado que tem a disponibilidade de fazer
seu controle tanto de forma automatizada,
quanto de forma manual, tendo como foco a
melhor alimentagdo animal no campo
dispensando tempo e esfor¢os desnecessarios.

4 Materiais e métodos

No esquema de automacao, foi
necessario os seguintes materiais:
. 1 Disjuntor de 10 amperes.
. 5 metros de Fios preto, azul e verde.
. 4 Sensores fim de curso
. 1 CLP WEG clic 02
. 1 Servo motor Ac 6,6 Kw 34.4nn.
. 1 Motor elétrico Ac monofasico 12 Cv.
. 1 Botoeira cor verde.
. 1 Botoeira cor azul.
. 1 Botao STOP vermelho.

A linguagem a ser utilizada para a
programacao do CLP foi a linguagem
LADDER. Essa linguagem escolhida possui
inimeras vantagens sobre outras devido seu
facil entendimento, aplicagdo e pela sua enorme
usualidade.

O sistema de automatizacdo seguiu a
montagem descrita nos proximos paragrafos.

Foram instalados quatro sensores fins de
curso, sendo dispostos em extremos contrarios
do cocho, adotando como referencial a posi¢ao
inicial do portao a ser automatizado. Um par de
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sensores foram colocados a uma altura de 1,5
metros da base do cocho sendo um no inicio e
um a 4 metros de distancia, alinhados com o
portao. O segundo par de sensores foram
fixados a uma distancia de 15 cm da base do
cocho, um estando no inicio e o outro a quatro
metros de distancia.

O servo motor € foi ligado por uma barra
independente localizada na parte superior do
portao, sendo que ele se move juntamente com o
portao para que haja distribuig¢ao igual de torque
por toda a extensao do mesmo.

O motor elétrico foi ligado por um
parafuso de rosca infinita. O portao esquerdo foi
conetado a este parafuso por meio de uma
engrenagem, o que  possibilitaria a
movimentagdo do portao.

Um painel com trés botdes (um verde,
um azul e um STOP vermelho) foram-instalados
no lado contrario a instalacdo dos motores.

Considerando o cocho ja abastecido
conforme descrito antferiormente, o sistema
funcionaria com os seguintes passos:

1. No primeiro momento os portoes seriam
movidos pela for¢ca animal dentre os
pinos de travamento, descritos acima, até
que os mesmos se encontrem no centro
do cocho e o portao localizado a
esquerda acione o sensor fim de curso
localizado a 15 cm da base do cocho.

2. Ao ser acionado, o sensor fim de curso
enviaria um sinal para a entrada 101 do
CLP fazendo com que o servo motor
(ligado a saida Q01 do CLP) fosse
acionado, realizando entao a
movimentacao do portao esquerdo.

3. O portdao esquerdo se moveria até o
encontro com o sensor fim de curso
localizado a 1,5 metros de altura. O
sensor apoOs ser acionado pelo portdo
enviaria um sinal para a entrada 102 do
CLP fazendo o desligamento da porta
QO01, e consequente desligamento do
servo motor.

4. Esse portdo permaneceria estatico até
que o cocho fosse reabastecido, como
exemplificado na Figura 1.

5. Para remnicio do processo, apos o
reabastecimento do cocho, deveria ser
apertado o botao verde (que enviaria um
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sinal para a entrada 103 do CLP) fazendo
com que a saida Q02 fosse ativada e em
decorréncia disso o motor elétrico fosse
ligado nela.

6. O motor elétrico faria a movimentagao
do portdo até o encontro com o sensor
fim e curso.

7. Apos ser acionado, o sensor fim de curso
enviaria um sinal para a entrada 102 do
CLP, desligando entao a saida Q02 e
juntamente o motor elétrico.

8. Assim, o sistema permaneceria nessa
posicao, (exemplificada pela Figura 2)
até que o botao azul fosse apertado.

9. Apertando o botao azul localizado no
painel, € seria enviado um sinal para a
entrada 104 do CLP, com a entrada
energizada a saida QO3 seria ligada para
que o servo motor realize o movimento
de decida do portao.

10. A saida Q03 tem polaridade inversa a
saida Q01 fazendo com que o servo
motor realize movimento contrario ao
feito pelo mesmo quando acionado pela
saida QO1.

11. O portao desceria até encontrar com o
sensor fim de curso localizado na
posicdo inicial do cocho. O sensor
enviaria um sinal para a entrada 102 do
CLP fazendo com que a saida Q01 fosse
desligada junto do motor de passo.

ApoOs esses passos O portdo se
encontraria novamente em sua posi¢ao inicial.

Figura 3 - Tlustragao CLP clic 02

AC100-230V Input & < AC
I.1B3456729ABC M‘
Z.1234 =

Q.12345678 eoe
RUN Wed. 09 14 & A
_ CLW.02 { 10HR-A

Output 4 x Reloy /8A

RRX QD

Fonte: Software WEG
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A Figura 3 ilustra o CLP usado com suas
entradas e saidas.

Deve-se relembrar que o botdo STOP
localizado no painel de botdes tem o proposito
emergencial. No caso de algum erro,
interferéncia ou a¢do indesejada do sistema ele
envia um sinal para a entrada 102 do CLP.

A Figura 4 exemplifica a programacao
na linguagem LADDER utilizada pelo CLP.

Vale salientar que como explicado no
item 10, as saidas Q01 e QO3 estao ligadas de
forma reversa no mesmo motor. E seguro
afirmar que essa ligacdo nao gera problemas
pois, por caracteristicas construtivas do codigo
feito em LADDER, ¢ impossivel que as duas
saidas estejam ligadas ao mesmo tempo.

Pode-se tambeém dizer que nao existirao
prolemas envolvidos pela caracteristica fisica do
CLP, pelo fato de ser do tipo relé¢ programavel,
ou seja, o acionamento das saidas ¢ feito por
contatos, o que impossibilita o curto entre as
duas portas de saida, tanto em funcionamento
quanto desligadas.

Figura 4 — Linguagem LADDER

101 ioz2 :/u
001 H| i (T
Qo1
002 _{ }_'—_—.-
I03 102 C‘\‘."
oo | /A .
004 _r};_—.
I04 io2 :"23
oos || 1 &,
003
006 _{ }—'

Fonte: Software WEG

Também deve-se falar dos sistemas
ligados em paralelo a entrada 102 do CLP. A
entrada 102 do sistema atua principalmente
como um sistema de prote¢ao para o mesmo. A
fim de que se estabeleca o desligamento total
das fun¢des para maior protecdo, a linguagem
de programa¢ao LADDER possibilita de forma
facil esse comando.

IV Simposio de Controle e Automagao Industrial

5 Conclusao

Pode-se concluir que a pesquisa
apresenta um sistema de alta aplicabilidade no
campo, cujo custo beneficio ¢é justificado pela
facilidade e praticidade no processo de
alimentacdo do gado e consequentemente a
acelerag¢do no processo de engorda.

Tem-se como  intengdes  futuras
implementar o cocho em tamanho real em
algumas propriedades rurais a fim de obter
dados tanto do sistema de automagdo para ser
feito seu refinamento, quanto dos seus
resultados para o regime de confinamento e
semi-confinamento, armazenando assim, dados
sobre a qualidade de alimentacao animal além
da otimizagao do tempo e de custos para o
produtor.
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