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Resumo: Este trabalho mostra os primeiros resultados obtidos para um sistema de controle de inclinagdo de peneiras
em mdquinas agricolas usando um sensor de inclinagdo comercial e dispositivos microcontroladores. Foi
implementado um circuito eletronico de conversdo de corrente para tensdo elétrica usando amplificadores
operacionais e um algoritmo de controle da posi¢do de inclinagdo de um sistema de peneiras de mdaquinas agricolas.
Os principais resultados obtidos foram o algoritmo e um prototipo de controle para acionamento de um sistema de
servovalvulas pneumdticas.
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1. INTRODUCAO

Este trabalho apresenta o estudo teérico e experimental de um sistema automatico para ajustar o angulo de
inclina¢do de peneiras de grios de cereais em maquinas colheitadeiras. Existem diferentes tipos e possibilidades para
corrigir as variagdes das inclinagdes das areas agricolas e aliviar e estabilizar a operagdo de equipamentos, como mostra
Leite et al (2010).

Uma maquina colheitadeira moderna possui um conjunto complexo de fungdes e processos que executam todas as
etapas de colheita, debulha e separacdo dos graos de cereais, devolvendo ao solo os restos de palhas para serem usados
como adubo em plantagdes futuras. Porém, as imperfei¢des e desniveis do solo fazem com que as maquinas
colheitadeiras, que ndo possuem um sistema de regulacdo do nivel das peneiras produzam grandes perdas de grios
durante o processo da colheita.

A fim de minimizar os efeitos da perda de grdos em maquinas nao-automaticas, devido a falta de controle do &ngulo
de inclinag@o do conjunto de peneira, foi desenvolvido uma placa eletrénica com sistema de corregdo implementado
em microcontrolador de acordo com Rasia et al (2011) e que se encontra em testes no laboratério de automagdo no
Nucleo de Inovacao em Méquinas Automaticas e Servo Sistemas (NIMASS) instalado no Campus Panambi.

A simulac¢do de aclives de terrenos € importante e tem como principal justificativa a prevencdo em laboratdrio das
condi¢cdes de funcionamento do controle automatico de nivelamento de colheitadeiras em campo e para o
desenvolvimento e testes de inovagdes bem como compensacdo e instalagdo futura em maquinas colheitadeiras
conforme sugere Valdiero et al (2014).

A Fig. 1 mostra o projeto do sistema de controle das peneiras ilustrando o sistema de cilindros atuadores
pneumaticos e hidraulicos que foram montados. O sistema mecénico foi feito com barras metalicas articuladas capazes
de realizar a tarefa de nivelar o equipamento separando a palha dos gréos, simulando o funcionamento de uma maquina
colheitadeira através de movimentos de avanco e recuo dos cilindros, controlados por um algoritmo programado em
microcontroladores ATMEGA.
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Figura 1. Representacio esquematica da bancada de teste e fotografia do protétipo montado Valdiero et al
(2014).

O principal objetivo deste protdtipo ¢é testar a validade da ideia e servir para demonstragdes de desempenho do
sistema usando um microcontrolador em substitui¢do ao sistema computacional também testado por Valdiero et al
(2014).

2. SISTEMA DE CONTROLE DE INCLINACAO DE PENEIRAS
A modelagem e simulagdo computacional é dada por Valdiero et al (2014) a qual permite analisar a influéncia dos

pardmetros do atuador no desempenho do funcionamento do equipamento protédtipo. O sistema de controle foi
desenvolvido e montado de acordo com a Fig. 2.
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Figura 2. Circuito eletronico do prototipo de controle.

O circuito de controle consiste na captacao do sinal de desnivel por meio de um sensor comercial modelo EC2060,
que esta interligado aos amplificadores operacionais que atuam como um conversor I/V, convertendo o sinal adquirido
de 4 — 20 mA e entregando ao microcontrolador na forma de tensdo elétrica de 0 — 5 V. Na Fig. 2 ndo ¢ mostrado o
circuito da placa de poténcia responsavel pelo acionamento das eletrovalvulas.
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A Fig. 3 ilustra na forma de fluxograma a sequéncia de funcionamento do sistema de controle de nivel de peneiras
desenvolvido e montado no NIMASS.
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Figura 3. Fluxograma funcional da placa eletrénica montada.
3. RESULTADOS E DISCUSSOES

A Fig. 4 ilustra os principais resultados obtidos da conversdo do sinal de corrente elétrica em graus de inclinagdo e
que sdo mostrados no display para o operador. Os resultados apresentados confirmam o que ja havia sido proposto por
Rasia et al (2011). Entretanto, a diferenga significativa deste trabalho é o tipo de tarefa executada pelo
microcontrolador que usa o conceito de “task” em tempo real.
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Figura 4. Resultados do algoritmo em microcontrolador.

A Fig. 5 mostra um comparativo dos valores da corrente elétrica e do angulo de inclinagdo do sensor comercial
dados pelo data sheets do fabricante e os obtidos, neste trabalho, usando o circuito e conceitos descritos neste trabalho.
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Figura 5. Resultados comparativos do data sheet do sensor com os obtidos experimentalmente.

Os resultados obtidos experimentalmente ficaram dentro das expectativas esperadas uma vez que o circuito
eletronico ¢ muito simples. De outro modo, este trabalho mostrou que podem ser propostos controles para sistemas de
nivelamento de peneiras para uso pratico em maquinas e equipamentos agricolas.
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Abstract. This work presents the first results obtained for sieve tilt control system in agricultural machinery using a
commercial tilt sensor and microcontroller devices. An electronic circuit current conversion voltage using operational
amplifiers and a tilt position of the control algorithm of a sieve system of agricultural machinery has been
implemented. The main results were the algorithm and a control prototype to drive a pneumatic servo.
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