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a) Titulo do Projeto:

Qualifica¢do de equipe para projeto e constru¢do de um mecanismo de robhd Scara para uso

em disciplinas de automacéao industrial e robdtica

b) Resumo do Projeto:

Um robd para uso na formagao profissional do técnico, ou de um engenheiro, deve ter os
componentes de mecanismo, sensores e acionamentos expostos, bem como permitir que se
produza e altere algoritmos de controle. Bancadas com estas caracterfsticas sdo muito caras e
muitas vezes com aplicagéo limitada no ensino. O objetivo deste trabatho é a formacdo de uma
equipe de alunos capazes de desenhar e produzir componentes de mecanismos de um rob6
SCARA que apresente as propriedades citadas. Este projeto permitira que outros robds sejam
construidos e que os alunos dominem o desenho em computador e a producgéo de pecas.

c) Classificacdo, Carga Horaria, Equipe e Custo Global do Projeto:

Classificacsio e Carga Horéaria Total: ﬁ,‘*\i—\

( X } Curso/Mini-curso | ( ) Palestra | ( ) Evento ( YOutro &
{ ) Ciéncias Exatas e da Terra ( ) Ciéncias Biolégicas ( x ) Engenharias
{ ) Ciéncias da Salde { ) Ciéncias Agrérias ( ) Ciéncias Sociais Aplicadas

{ ) Ciéncias Humanas () Lingliistica, Letras e Artes () Qutros
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Coordenador

Nome: Claudio Luis d'EIia M'achado

Lotagdo: Curso Técnico em Eletromecéanica/Campus Pelotas

SIAPE: 0274780

Demais membros
Nome Funcdo CH prevista
Claudio Luis d’Elia Machado Coordenador 3ha
Janete Viegas Vieira Colaborador 3ha
Henrigue Carlos Hadler Troger Colaborador 3ha
Bruno da Silveira Santos Sinnott Participante 9ha
Charlon Reinaldo Silva Kurz Participante 9ha

Observacdo; 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 serdo certificados.

o ., __Custo Global do Projeto
Sem custos para a instituicao.

Assim, o objetivo deste trabalho foi o de projetar e construir o mecanismo planar de um robd

SCARA com caracteristicas construtivas que permitam ser utilizado como um equipamento
didatico.

O rob6 SCARA possui um mecanismo planar com dois elos e duas juntas de rotagdo que
geram movimentos no plano horizontal e um terceiro elo com junta de translagdo que realiza
movimento vertical.

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

Neste trabalho, pela disponibilidade de pecgas, somente o mecanismo planar foi projetado e
construido por alunos do Curso Técnico em Eletromecénica da modalidade integrado.

O resultado deste projeto de ensino, além da obtencao do mecanismo descrito, foi a formacao
de um grupo de alunos do curso técnico capaz de projetar e produzir mecanismos roboticos.
Esse mecanismo sera utilizado num projeto de fim de curso da Engenharia Elétrica para
producéo do controle da bancada didatica.




Considera-se como principal resultado a formac¢ao de uma equipe de alunos, do curso Técnico
em Eletromecanica, da modalidade Integrado, capaz de desenhar e produzir componentes de
mecanismos de um robd SCARA. Na figura 1, mostra-se 0 mecanismo robético produzido.

Figura 1. Robd SCARA produzido na Eletromecéanica

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. Robd SCARA projetado através do software SolidWorks




Portanto, 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 de um robd
SCARA, projetou e produziu pegas e montagens. Conforme planejado neste projeto de ensino,
para producgéo do equipamento, foi fundamentat o aprendizado nos cursos de desenho, uso de
ferramentas e maquinas e cuidados com seguranca que foram oferecidos.

Qutro 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 meihoramentos serédo
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 organizade na nossa instituicdo. E ja
esta engajada em outros trabalhos de iniciacdo cientifica, de desenvolvimento de maquinas e
projetos de ensino. Portanto, considero que o projeto de ensino atendeu satisfatoriamente aos
objetivos.

Além disso, o rohd foi utilizado 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 intitulado Projeto e construgdo de um robd manipulador R-R. Nele, foi
descrito que o mecanismo foi projetado e desenvolvido pelos alunos da Eletromecénica,
mostrou-se as propriedades da arquitetura do robé SCARA, desenvolveu-se um sistema de
controle eletrdnico e computadorizado adeguado ao uso do robé em sala de aula. Como havia
relacdo entre temas estudados pelos aluno do curso técnico e da engenharia, houve troca de
informacdes. Esta interacio foi muito importante porque foi discutido como o controle da
magquina € realizado, a importancia da fundamentagdo matemética para producao do controle e
a compreensdo da importancia das disciplinas de matematica e fisica que tratam de temas
como relagdes trigonométricas, inércia e atrito.

Assim, pelo sucesso alcangado, pretende-se submeter outros projetos de ensino para
desenvolvimento de melhoramentos neste robd e construgdo de outros robGs com arquiteturas
diferentes.




O grupo de alunos que construiu 0 robd participou da MOSTRAROB e apresentou os

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 froca de informagbes, a implementacdo de novos projetos com outros alunos.

As atividades descritas abaixo foram executadas no periodo de 01/07/2018 & 31/08/2018 com uma carga hordria

de 9ha semanais totalizando 54h. '

Atividades “Julhoi2018 | Agosto/2018
. » —
2 X X
3 X X
4 X
+ 5 X

Descricéo das atividades:

Atividade 1. Mini-curso de CAD e projeto dos componentes do robé em software de desenho.
Esta etapa sera executada pelos alunos sob orientacéo 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 sera executada pelos alunos sob orientacdo dos professores Claudio, Janete e
Henrique.

Atividade 3: Produgdo dos componentes mecénicos e montagem do robd. Esta etapa serd
executada pelos alunos sob orientag&o do professor Claudio, Janete e Henrigue.

Atividade 4: Avaliagéo e corregdo dos desenhos em fungio dos componentes produzidos. Esta
etapa sera executada pelos alunos sob orientagio do professor Claudio, Janete e Henrique.
Atividade 5: Levantamento de pardmetros operacionais do robd e producéo de relatdrios. Esta
etapa sera executada pelos alunos sob orientagéo do professor Claudio, Janete e Henrique.

Conteudo programatico:

1. Fundamentos de CAD

2. Fundamentos de robdtica
3. EPI e sua utilizagéo




4, Usinagem em maduinas operatrizes

ASFAHL, C. Ray. Gestdo de seguranca do trabalho e de salide ocupacional. Sao Paulo:
Reichmann & Autores Editores, 2005. 446 p. N
FIALHO, Arivelto Bustamante. SolidWorks® Premium 2013: plataforma CAD/CAEICAM para
projeto, desenvolvimento e validacdo de produtos industriais. Sdo Paulo: Erica, 2013. 592
p. ISBN 9788536504926 (broch.).

GROOVER, Mikell P. Introdu¢do aos processos de fabricacdo. Rio de Janeiro, RJ: LTC,
2014, 737 p. ISBN 9788521625193.

SICILIANQ, Bruno et al. Robotics: modelling, planning and control. London: Springer, ¢2009.

Xxiv, 632 p.
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