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INTRODUCAO

No ramo industrial, qguando se trata de produzir em massa, o0 mais comum € o0 uso de gren~n linhan Ao neadnafia wicanda vadn=iv ~~ ~niMo 0s gastos
e a aumentar ao maximo o numero de produtos fabricados em determinado tempo. No meio d lores robaticos,

com objetivo de diminuir a mao de obra, baratear custos e aumentar a eficacia da producao.

OBJETIVOS

O projeto visa em primeiro lugar, ter um nivel de produtividade acima dos manipula O conta com a

programacao ou reprogramacao do braco para desempenhar varios movimentos, ele esta em\ 1cionais, ja que

ele pode, em funcao de seu tamanho/escala, substituir varios robds por um so, reforcando a graiiuc prvuuuviuaue Uu pIUELW €11 YuesLau.

METODOLOGIA

O projeto comecou com um “brainstorm”; uma discussao de propostas entre os membros do trabalho em questao. A partir dai, com uma breve ideia ja
formada, foram listadas as funcOes e tarefas para cada membro e de pouco a pouco, o primeiro prototipo foi desenhado e construido. Usando um programa
CAD 3D (SolidWorks), o prototipo foi desenhado. Mas para trazer esse prototipo de estrutura até entao virtual para a realidade fisica, usamos um programa
adequado para a impressao em 3D e uma impressora disponibilizada por um colega de turma. O custo do filamento e uso da impressora foi de
aproximadamente 120 reais. Com a estrutura do braco em maos, compramos uma lista de materiais necessarios, como parafusos, motores de passo e

componentes eletronicos, para por fim, juntarmos as pecas e montar a mecanica do braco.

RESULTADOS E CONCLUSAO

Ao final do projeto, partimos para a fabricacao da placa PCB com o material de fenolite e a soldagem e organizacao dos componentes para terminar a
etapa eletrobnica do trabalho. Terminando o projeto, concluimos fazendo a programacao do Arduino Uno incluso no trabalho, visando obedecer o

funcionamento esperado, que posteriormente, funcionou dentro dos parametros esperados e previstos.

Figura 2: Manipulador desenhado no SolidWorks.
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