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Informar o nimero de-registro do projeto de ensino.

a) Titulo do Projeto:

Qualificacdo de equipe para brojeto e construcdo de um encoder oOtico para medigdo de
posi¢ao e velocidade angulares

b) Resumo do Projeto:

Este projeto tem como objetivo a formacgao de equipe gqualificada para producio de um encoder
6tico rotativo. Os encoders oticos séo sensores destinados a medigao de posigéo e velocidade.
No controle de muitas maquinas é necessario um sensor, como um encoder, para permitir que
se utilize algoritmos em malha fechada. O custo do encoder é alto. No entanto, sua construcéo
€ simples. Assim, o desenvolvimento deste projeto e o dominio da técnica da fabricacéo de
encoders proporcionara um satlto importante de qualidade no controle de maquinas produzidas
na nossa escola. O projeto seré realizado por alunos de curso de Eletromecéanica.

a) Classificacao, Carga Horéria, Equipe e Custo Global do Projeto:

Classificacdo e Carga Horéaria Total: B H

( x ) Curso/Mini-curso | ( ) Palestra | ( ) Evento ( )Out'ro

( ) Ciéncias Exatas e da Terra ( ) Ciéncias Biologicas { x ) Engenharias
( ) Ciéncias da Salde ( ) Ciéncias Agrarias ( ) Ciéncias Sociais Aplicadas
() Ciéncias Humanas ( ) Lingiiistica, Letras e Artes ( ) Outros
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S -‘Demais membros - e

Nome Funcéo CH prevista
Claudio Luis d’Elia Machado Coordenador 3ha
anete Viegas Vieira Colaborador 3ha
biano Sandrini Moraes Colaborador 3ha
lenrique Carlos Hadler Troger Colaborador 3ha
Arthur Quadros Couto Participante 9ha
Gustavo Mendes Rocha Participante | 9ha

Observagdo: a carga horaria prevista é em horas-aula semanais e a fungdo pode ser
Coordenador, Colaborador, Participante, Ministrante ou Palestrante.
Listar apenas 0s membros que seréo cetrtificados.

Custo Global do Projeto -

Sem custos pafa a instituicao.

Os cursos teécnicos e superiores do IFSul-Campus Pelotas possuem muitos alunos que podem
e querem desenvolver mais suas potencialidades nas areas de producdo de maqguinas diversas
e robdtica através de trabalhos extracurriculares. Ha demanda por esses trabalhos e podem
ser executados através de projetos de ensino, iniciacio cientifica ou projetos de fim de curso.
Este projeto teve como objetivo a formagdo de equipe qualificada para producdo de um
encoder otico rotativo. Os encoders oOticos sao sensores capazes de realizar medicdes de
posi¢do e velocidade. Maquinas que possuem movimento preciso, como robds, precisam de
algoritmos de controle em malha fechada e de sensores de medicdo. Os encoders s&o
sensores de custo elevado, mas de construg¢do possivel de ser realizada nas nossas oficinas.
Assim, o dominio da técnica de sua fabricagdo e seu uso nos projetos de maquinas
desenvolvidos da nossa escola, proporcionard um salto importante de gqualidade, tanto na
complexidade dos algoritmos dos controladores quanto na preciséo dos movimentos realizados
nas maguinas. Neste trabalho, projetou-se cada peca em software de CAD, produziu-se as
pecas para montar o encoder com recursos disponiveis como computadores, magquinas
ferramentas e materiais de sucata existentes nas oficinas do {FSul.

O desenvolvimento desta atividade, apesar das pe¢as apresentarem dimensées peguenas e de
serem produzidas com o0s materiais disponiveis em sucata, as bases de conhecimento
envolvem desenho, instrumentacdo e maquinas operatrizes. O resultado deste projeto de
ensino, alem da obtengéo do sensor descrito, foi a formacdo de um grupo de alunos do curso
técnico capaz de projetar e produzir pegcas, mecanismos e sensores com plangjamento,
organizacio e trabalho metddico. E importante mencionar que os circuitos de tratamento de
sinais de encoder ja foram estudados e produzidos através de outro projeto, ndo registrado,
que envolveu trabalhos nos cursos de Eletromecanica e Eletrbnica. Esses circuitos eletronicos
s&0 operacionais e apresentam otimo desempenho. Posteriormente, esse sensor sera utilizado
em aulas ministradas na Eletromecénica e em varios novos projetos.




Considera-se como principal resultado a formagao de uma equipe de alunos, do curso Técnico
em Eletromecanica, da modalidade Integrado, capaz de desenhar e produzir componentes de
mecanismos de sensor de medicdo 6tico. Na figura 1, mostra-se 0 desenho produzido em

computador no software Solidworks.

Figura 1. Projeto do Encoder produzido na Eletromecanica

O mecanismo foi projetado baseado em exemplos de encoders existentes na internet e de
acordo com a descricdo existente em bobliografia. A equipe, analisou o funcionamento dos
componentes e desenhou e dimensionou cada um. Posteriormente, 0os componentes foram
produzidos na oficina do curso Técnico em Eletromecanica.

A figura 2 mostra 3 pecgas que foram produzidas e finalizadas: Carcaga em aluminio, eixo de
ago e tampa com sede de rolamento em aluminio.




Figura 2. Robd SCARA projetado atraves do software SolidwWorks

O trabalho foi realizado de forma organizada, respeitando o planejamento e projeto, tomando
cuidados com regras de seguranca de uso de ferramentas e maquinas. O grupo estudou
desenhos, 0 uso correto de ferramentas e maquinas, estudou a arquitetura do mecanismo,
projetou e produziu pecas e montagens. Conforme planejado neste projeto de ensino, para
producdo do equipamento, foi fundamental o aprendizado nos cursos de desenho, uso de
ferramentas e maquinas e cuidados com seguranga gque foram oferecidos.

Obviamente, as principais dificuldades foram a execu¢do das pecas nas maguinas. Ha um
importante grau de dificuldadé em usinar pecas respeitando as tolerancias dimensionais,
produzir sedes de rolamentos e pegas para montagens. O trabalho n&o foi concluido. Ou seja,
o disco com marcas ndo foi produzido e nem as mascaras. No entanto, para um grupo que €
recém formado, gue produziu suas primeiras pecas, o resultado é excelente.

QOutro ponto importante foi que a equipe pode avaliar a funcionalidade do equipamento
produzido, critica-lo e elaborar melhoramentos. Como todo prototipo, sempre ha pontos que
podem ser modificados a fim de melhorar funcionamento. Esses melhoramenios seréo
realizados através de outro projeto de ensino com, possivelmente, outros alunos que estéo
demostrando interesse pelos projetos realizados na Eletromecénica. Além disso, com o ganho
de experiéncia da equipe, melhora a qualidade do trabalho e aumenta a confianca de que se
pode obter mecanismos de desempenho superior.

O grupo participou da mostra de trabalhos MOSTRAROB e da mostra de projetos de ensino

organizada pelo IFSul. Portanto, considero que o projeto de ensino atendeu satisfatoriamente
aos objetivos.

Assim, pelo sucesso alcancgado, pretende-se submeter outros projetos de ensino para
desenvolvimento de melhoramentos e construgédo de outros sensores com arquiteturas
diferentes.




O grupo de alunos participaram da MOSTRAROB e da mostra de projetos de ensino do IFSul.

Dessa forma, puderam debater o e analisar 0s seus e diversos outros projetos.
Além disso, o trabalho permite a troca de informagdes e pesquisa. A

As atividades descritas abaixo foram executadas no perfodo de 01/07/2018 a 31/08/2018 com uma carga horéria

o

de:9ha’semanais totalizandg;54

Atividades Julho/2018 Agostol2018
i X
2 X X
3 X X
4 X
5 X

Descricdo das atividades:

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

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

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

Atividade 4: Avaliacdo e corre¢io dos desenhos em fungio dos componentes produzidos. Esta
etapa sera executada pelos alunos sob orientacéo do professor Claudio, Janete e Henrigue.
Atividade 5: Levantamento de parametros operacionais do rob0 e producgéo de relatorios. Esta
etapa sera executada pelos alunos sob orienta¢do do professor Claudio, Janete e Henrigue.

Contelido programatico:

1. Fundamentos de CAD

2. Fundamentos de robdtica

3. EPI e sua utilizagao

4. Usinagem em maquinas operatrizes
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