(G . LEGGED ROBOTICS

SEM0540

Elementos de Automacao

Aula #2 e #3 e #4: Hidraulica —
Introducao e sistemas de atuacao

Prof. Dr. Thiago Boaventura
tboaventura@Qusp.br

Sao Carlos, 30/08/22


mailto:tboaventura@usp.br

Conteudo

= Principios basicos
= Circuito e componentes

= Aplicacoes

Hidre

- “Take-home messages”

= Proxima aula...

I EITEED

)_ CEOGED ROBOTICS SEM0540 — Prof. Dr. Thiago Boaventura



Conteudo

= Principios basicos

(]
=
=
(O

S
=
-

l LEGGED ROBOTICS

GROUP

SEM0540 — Prof. Dr. Thiago Boaventura



a

[
v

Hidraulic

X

0

Escoam

LEGGED ROBOTICS

GROUP

Fluidos

Agua

SEMO0540 — Prof. Dr. Thiago Boaventura

Deformam-se



|

Hidraulica

Agua — Pros e contras

Nao poluente Baixo Custo

SO

Corrosao Congelamento e

:( LEGGED ROBOTICS - evaporagéo

Baixa
Compressibilidade

Vazamentos
Internos




Hidraulica

Oleo mineral — Pros e contras

Lubrificante Temperaturas
de operacao

Baixa condutividade Inflamavel
té rmica SEMO0540 — Prof. Dr. Thiago Boaventura




Hidraulica

X

LEGGED ROBOTICS

GROUP

kg/m?

Densidade

0.92 7
. 1000 bar
088 1 - " =xu-- A T é.-700bar...§. ............ |
i g350b '
103k’m3 ar :
0.84 4 wrmmmroe i Atmos }
?
0.8 + T 1 1
20 40 60 80 100

Temperature (°C)

Figure 2.1. Density variation for a Shell Tellus ISO 32 mineral oil.
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Classificacao IS0 de viscosidade

ISO standard Ponto médio Viscosidade | Equivaléncia
3448 de viscosidade | cinematica, cSt | aproximada 0 - Iso b 19
| ASTM D-2422 cSt | minimo | maximo SUS SIStema aSEIa se
ISOVG 2 2,2 1,98 2,42 32 = =
o |2 s e = na vnscosndade
ISOVG S5 4.6 4,14 5,06 40
ISOVG 7 6,8 6,12 7,48 50
ISO VG 10 10 9,00 11,0 60
ISO VG 15 15 135 | 16,5 75 (centlstokes) 9 40°c
ISO VG 22 22 19,8 24,2 105
ISO VG 32 32 28,8 35,2 150
ISO VG 46 46 41,4 50,6 215
ISO VG 68 68 61,2 74,8 315
ISO VG 100 100 90,0 110 465 ,
ISO VG 150 150 135 165 700 o
ISO VG 220 220 198 242 1000 Agua a 20 c tem uma
viscosidade cinematica
ISO VG 460 460 414 506 2150
ISO VG 680 680 612 748 3150 de cerca de 1 ¢St.
ISO VG 1000 1000 900 1100 4650
ISO VG 1500 1500 | 1350 1650 7000
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Modulo de elasticidade

Valores tipicos:

Oleo mineral: (5 = 1500 M Pa
Agua: 0 = 2200 M Pa

A 0 = 0.1 MPa
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Modulo de elasticidade
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Figure 2.3. Vanation of bulk modulus with temperature for different fluids.
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Hidraulica no campo
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The “In-situ Fabricator”
ETH Zurich, March 2015
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