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a) Titulo do Projeto:

Qualificacéo de equipe para projeto e constru¢do de um mecanismo de robd Scara para uso
em disciplinas de automagao industrial e robotica

b) Resumo do Projeto:

Um robd para uso na formagdo profissional do técnico, ou de um engenheiro, deve ter os
componentes de mecanismo, sensores € acionamentos expostos, bem como permitir gue se
produza e altere algoritmos de controle. Bancadas com estas caracteristicas sdo muito caras e
muitas vezes com aplicacdo limitada no ensino. O objetivo deste trabalho € a formacéo de uma
equipe de alunos capazes de desenhar e produzir componentes de mecanismos de um robd
SCARA que apresente as propriedades citadas. Este projeto permitird que outros rob8s sejam
construidos e que os alunos dominem o desenho em computador e a producéo de pecas.

¢) Classificacdo, Carga Horaria, Equipe e Custo Giobal do Projeto:

Classificacdo e Carga Horaria Total:

( x ) Curso/Mini-curso | () Palestra ( ) Evento | ( ) Outro z;j%-f-.':-,.al secific e,

() Ciéncias Exatas e da Terra ( ) Ciéncias Biolégicas ( x) Engenharias
( ) Ciéncias da Saude ( ) Ciéncias Agrarias ( ) Ciéncias Sociais Aplicadas
( ) Ciéncias Humanas () Linguistica, Letras e Artes ( ) Outros




Coordenador.

Nome: Claudio LUIS d Elia Machado

‘Lotag:ao. Curso Técnico em Eletromecanica/Campus Pelotas

SIAPE: 0274780

Demais membros:

Nome Fung:ao CH prevista
Claudio Luis d’Elia Machado Coordenador 3ha
Janete Viegas Vieira Colaborador 3ha
Henrique Carlos Hadler Troger Colaborador 3ha
Bruno da Silveira Santos Sinnott Participante 9ha
Charlon Reinaldo Silva Kurz Participante Oha

Observagdo: a carga horéria prevista é em horas-aula semanais e a fungdo pode ser
Coordenador, Colaborador, Participante, Ministrante ou Palestrante.
Listar apenas os membros que seréo certificados.

.-Custo:Global-do Projeto

Sem custos para a instituigao.

Os cursos técnicos e superiores do IFSul-Campus Pelotas possuem muitos alunos que néo

desenvolvem completamente sua potencialidade nas &areas de robdtica pela falta de
equipamentos adequados. Além disso, ndo ha no mercado disponibilidade de robds, com uma
boa relacdo custo/beneficio, adequados para aplicagdo no ensino e que sejam compativeis
com os estudos desenvolvidos e que se pretende desenvolver nos cursos do IFSul. No entanto,
ha diversos alunos que possuem interesse e capacidade para produzir robds na nossa
instituiciio através de projetos de ensino, iniciagdo cientifica ou projetos de fim de curso da
Engenharia Elétrica.

Assim, o objetivo deste trabalho é projetar e construir 0 mecanismo pianar de um robd SCARA
com caracteristicas construtivas gue permitam ser utilizado como um equipamento didatico.

O robd SCARA possui um mecanismo planar com dois elos e duas juntas de rotacdo que
geram movimentos no plano horizontal e um terceiro elo com junta de translacdo que realiza
movimento vertical.

A arquitetura deste robd é muito utilizada na indistria para montagem de componentes em
méquinas ou acondicionamento de produtos em caixas, por exemplo.

Neste trabalho, pela disponibilidade de pegas, somente 0 mecanismo planar sera projetado e
construido por alunos do Curso Técnico em Eletromecanica da modalidade integrado. Apesar

disso, o projeto do mecanismo do robd, a disposicdo dos elementos de acionamento e
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sensores serdo de forma gue permitam acesso dos alunos, interpretagdo de funcionamento,

levantamento de parametros e operacéo compativel com a proposta de ensino dos professores
‘das &reas de automagao, controle e robdtica.

O resultado deste projeto de ensino, além da obtencdo do mecanismo descrito, sera a
formacdo de um grupo de alunos do curso técnico capaz de projetar e produzir mecanismos
robdticos. Posteriormente, esse mecanismo serd utilizado num projeto de fim de curso da
Engenharia Elétrica para producdo do controle da bancada didatica. Assim, este trabalho
também promoverd integracdo de alunos de nivel técnico e superior.

Considera-se como principal resuitado a formacéo de uma equipe de alunos, do curso Tecnico
em Eletromecéanica, da modalidade Integrado, capaz de desenhar e produzir componentes de
mecanismos de um robd SCARA. Na figura 1, mostra-se o0 mecanismo robético produzido.

Figura 1. Rob6 SCARA produzido na Eletromecénica

O robd mostrado na figura 1 foi projetado pelos alunos em software de CAD. O resultado do
projeto pode ser visto na figura 2.




Figura 2. Robo SCARA projetado através do software SolidWorks

Portanto, o trabatho foi realizado de forma organizada, respeitando o planejamento e projeto,
tomando cuidados com regras de seguranga de uso de ferramentas e maquinas. O grupo
estudou desenhos, o uso correto de ferramentas e maguinas, estudou a arquitetura de um robd
SCARA, projetou e produziu pecas e montagens. Conforme planejado neste projeto de ensino,
para produgdo do equipamento, foi fundamental o aprendizado nos cursos de desenho, uso de
ferramentas e maguinas e cuidados com seguranca que foram oferecidos.

Outro ponto importante foi que a equipe pode avaliar a funcionalidade do equipamento
produzido, criticd-lo e elaborar melhoramentos. Como todo prototipo, sempre ha pontos gue
podem ser modificados a fim de melhorar funcionamento. Esses methoramentos ser&o
realizados através de outro projeto de ensino com, possiveimente, outros alunos que estdo
demostrando interesse pelos projetos realizados na Eletromecénica. Aiém disso, com o ganho
de experiéncia da equipe, melhora a gualidade do trabalho e aumenta a confianga de que se
pode obter mecanismos de desempenho superior.

O grupo participou da mostra de trabalhos MOSTRAROB organizado na nossa institui¢éo. £ ja
esta engajada em outros trabalhos de iniciagdo cientifica, de desenvolvimento de maquinas e
projetos de ensino. Portanto, considero que o projeto de ensino atendeu satisfatoriamente aos
objetivos.

Além disso, o robd foi utiizado por um aluno da Engenharia Elétrica para estudo e
desenvolvimento de seu projeto de fim de curso. O aluno Marcos Thurow Schoenknecht
desenvolveu o trabalho intituiado Projeto e construgdo de um robd manipulador R-R. Nele, foi
descrito que o mecanismo foi projetado e desenvolvido peios alunos da Eletromecanica,
mostrou-se as propriedades da arquitetura do rob6 SCARA, desenvolveu-se um sistema de
controle eletrénico e computadorizado adequado ao uso do robd em sala de aula. Como havia
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-relacdo entre temas estudados pelos aluno do curso técnico e da engenharia, houve troca de
informacdes. Esta interacdo foi muito importante porgque foi discutido como o controle da
‘maqguina € realizado, a importancia da fundamentagdo matematica para produgdo do controle e
a compreensfio da importancia das disciplinas de matematica e fisica gue tratam de temas
como relagdes trigonométricas, inércia e atrito.

Assim, pelo sucesso alcancado, pretende-se submeter outros projetos de ensino para
desenvolvimento de melhoramentos neste robd e construcdo de outros robds com arquiteturas
diferentes.

O grupo de alunos gue construiu o robd participou da MOSTRAROB e apresentou 0s

resultados obtidos no evento. Pretende-se participar de outros eventos de trabalhos cientificos
cientificos.

Esse e outros projetos de ensino estdo sendo realizados de forma simultanea, de forma que
permitem a troca de informages, a implementag¢éo de novos projetos com outros alunos.

As atividades descritas abaixo foram executadas no periodo de 01/07/2018 & 31/08/2018 com uma carga horaria
de 9ha semanais totalizando 54h.

Atividades Julho/2018 Agosto/2018
1 X
2 X X
3 X X
4 X
5 X

Descricéo das atividades:

Atividade 1: Mini-curso de CAD e projeto dos componentes do robd em software de desenho.
Esta etapa sera executada pelos alunos sob orientagéo do professor Claudio e de alunos da
Engenharia Elétrica.

Atividade 2: Mini-curso para uso cotreto de ferramentas, EPI, TPM, e maguinas operatrizes.
Esta etapa serd executada pelos alunos sob orientagéo dos professores Claudio, Janete e
Henrigue.

Atividade 3: Producdo dos componentes mecanicos e montagem do robd. Esta etapa sera
executada pelos alunos sob orientacdo do professor Claudio, Janete e Henrigue.




Atividade 4: Avaliacéio e correcio dos desenhos em funcdo dos componentes produzidos. Esta
etapa seréd executada pelos alunos sob orientacao do professor Claudio, Janete e Henrigue.
‘Atividade 5: Levantamento de parametros operacionais do robd e producéo de relatorios. Esta
etapa serd executada pelos alunos sob orientagéo do professor Claudio, Janete e Henrigue.

Conteldo programatico:

1. Fundamentos de CAD

2. Fundamentos de robdtica

3. EPI e sua utilizagéo

4. Usinagem em maquinas operatrizes
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