SALAO DO  unuui2013 — \\V:
CONHECIMENTO ( .

Ciéncia « Saude « Esporte G

Modalidade do trabalho: Relatério técnico-cientifico
Evento: 111 Mostra de Iniciacdo Cientifica Junior

PROJETO E DESENVOLVIMENTO DA ARTICULACAO Z PARA UM ROBO
MANIPULADOR DO TIPO CARTESIANO COM FRESADORA!

Laércio Danrlei Weiler?, Manuel Reimbold?®, Mauricio Campos®.

! Projeto de Iniciagdo Cientifica.

2 Aluno do Colégio Tiradentes da Brigada Militar - ljui, laerciowd1201@hotmail.com.
® Professor do Mestrado em Modelagem Matemética, UN1JUI, manolo@unijui.com.br
* Professor Mestre do Curso de Engenharia Elétrica, UN1JUI, campos@unijui.edu.br

Palavras- Chave: Cartesianos, maquina, construcao.

Os robos cartesianos séo sistemas eletromecanicos que possuem trés articulacdes deslizantes, as
quais lhes permitem movimentar-se em angulo reto nas direcdes: X, y e z. De acordo a maquina
ferramenta que este manipule, o rob6 pode ser empregado nas mais diversas atividades industriais.
Dentre as principais caracteristicas destes rob6s destacam-se: a pequena area de trabalho, o elevado
grau de rigidez mecénica e a capacidade de exatiddo no posicionamento da maquina ferramenta.
Dentre as maquinas ferramenta, a mais utilizada é a fresadora, a qual é uma ferramenta de
movimento continuo destinada a usinagem de materiais como madeira, plastico, e metais. Porem,
substituindo-se a fresa por laser ou fio quente, outros materiais podem ser trabalhados como isopor
e espuma. Entretanto, robds deste tipo possuem elevado custo, o que impossibilita a realizacdo de
trabalhos de pequeno porte ou “caseiros”. Varias sdo as propostas encontradas na literatura técnica
para baixar o custo dos robds cartesianos. Entre elas cabe citar a utilizagdo de MDF (Medium
Density Fiberboard) para construir o robd. Portanto, o objetivo deste trabalho consiste em elaborar o
projeto e a implementacdo desses robés, também conhecidos como roteadores CNC (Comando
Numérico Computadorizado), os quais foram desenvolvidos durante a elaboracdo de TCCs
(Trabalhos de Conclusdo de Curso) dos alunos do Curso de Engenharia Elétrica da UNIJUI. A
pretensdo foi corrigir os erros resultantes da falta de experiéncia durante a construcdo do robd com
MDF. Portanto, para superar as expectativas do projeto, num primeiro momento a mesa Z
concebeu-se a partir das propostas feitas nos diversos TCCs. Posteriormente foram utilizadas
ferramentas CAD (Computer Aid Design), as quais permitiram integrar as propostas e desenhar as
diferentes pecas da mesa Z como: guias, rolamentos, fuso, servomotor (atuador) e fresadora. Uma
vez aprimorada a topologia do conjunto, o dimensionamento do atuador se constituiu no segundo
passo a ser realizado. De acordo a literatura técnica, o principal parametro a ser considerado é o
torque do atuador. Esse depende do peso da estrutura, do atrito existente entre as guias, fuso, e
respectivas buchas como também da qualidade dos rolamentos. Apds o calculo do torque, foi
adquirido o servomotor, cujo controle eletrénico foi feito por alunos do curso de engenharia
elétrica. As pecas necessarias a construgdo da mesa Z foram usinadas em MDF, prevendo maior
precisdo de forma a viabilizar perfeitamente o encaixe das mesmas. Posteriormente, tendo-se
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consolidado a mesa Z, submeteu-se a exaustivos testes. Estes permitiram concluir que a mesa como
resultado apresenta um 6timo desempenho. No futuro pretende-se adapta-la a mesa Y que devera
ser reprojetada e desenvolvida nos mesmos padrdes da mesa Z.




