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RESUMO
A automacdao, aliada a robdtica, vem conquistando um espaco significativo no setor industrial. Sendo
assim, este projeto objetivou-se em desenvolver um brago robético, passivel de programacéo,
destinado arealizar a lubrificacdo periddica de uma base coletora, podendo ser facilmente configurado
segundo o planejamento da manutencdo preventiva. Para tal feito, desenhou-se a estrutura deste
manipulador robético em software CAD e confeccionou-a através da manufatura aditiva. Uma vez,
montado, programado e acrescido do sistema de lubrificag&o, este aparato mostrou-se efetivo durante
a realizac@o de sua incumbéncia, visto que fora possivel programéa-lo para executar a lubrificagdo

periédica de diferentes pontos distribuidos sobre a base coletora.
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ABSTRACT

The automation, allied to the robotics, has been conquering a meaningful space in the industrial sector.
Thus, this project aimed to develop a robotic arm, liable of programming, destined to do periodic
lubrication over a collecting base, this arm can be easily configured according to the planning of the
preventive maintenance. For this purpose, the structure of the robotic manipulator was drawn in a CAD
software, after that, it was made up by additive manufacturing process. Once it has been assembled,
programmed and added to the lubrication system, this device showed effectiveness while doing its
task, since it had been possible to set it up in order to do the periodic lubrication in different spots
spread on the collecting base.
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INTRODUGCAO

Nas ultimas décadas, a robotica vem conquistando espaco no ambito
industrial, sendo empregada para a realizacdo de inUmeras tarefas. Os primeiros
robds, utilizados nesta area, datam da Segunda Guerra Mundial, a partir da
necessidade de se manipular e movimentar materiais nocivos a integridade humana.
Com o0 avanco tecnologico, os componentes roboticos foram otimizados,
possibilitando a estes mecanismos realizar tarefas cada vez mais complexas e em
curtos intervalos de tempo e, além disso, alcangar precisdes inimaginaveis.

Uma destas otimizac¢des fora o Arduino, segundo Puhl Junior et al.(2019), o
Arduino refere-se a uma plataforma de hardware programavel e flexivel projetada

para artistas, designers, makers e inventores de coisas. Podendo este



ser ajustado em sistemas operacionais convencionais, tais como: Linux, Mac OS e
Windows.

Embora a automacédo seja empregada em inumeros setores da industria,
geralmente esta é aplicada de modo a otimizar a manutencao preventiva em tarefas
ciclicas. Em relacdo a manutencgéo preventiva ALMEIDA (2014) a define como sendo
uma manutencdo planejada e controlada, a fim de manter as maquinas e os
equipamentos em plenas condicbes de funcionamento e conservacdo, evitando
deste modo, paradas imprevistas.

Em se tratando das tarefas ciclicas, tem-se a lubrificacdo, de acordo com
Gregorio e Silveira (2018, p.129): “A lubrificagao consiste em introduzir uma pelicula
fina entre duas superficies rigidas que possuem movimento relativo com o objetivo
de reduzir o atrito entre essas superficies, evitando desgastes e possivel aumento
de temperatura.”

Outra otimizacdo no campo industrial, com o0 avanco tecnolégico, trata-se da
utilizacdo de novos materiais, como polimeros termoplasticos e termorrigidos,
amplamente empregados em processo de manufatura aditiva. No tocante a este
assunto Gibson et al. (2015) afirma que este processo consiste na fabricacdo de
pecas por meio da adicdo de matéria em finas camadas na secéo transversal de uma
parte derivada do arquivo CAD original, guanto mais finas forem estas camadas mais
precisa sera a peca em termos dimensionais do arquivo original.

Abordados os principais conceitos relacionados a este estudo, chega-se ao
momento de definir os objetivos deste, sendo eles: o desenvolvimento de um
manipulador robotico, suscetivel a programacao, cuja finalidade limita-se em realizar
a lubrificacdo periédica de uma base coletora, podendo tal mecanismo ser facilmente

configurado conforme o planejamento da manutencao preventiva.

MATERIAL E METODOS
Conforme mencionado anteriormente, o bragco robotico objetivou-se em
lubrificar uma base coletora, esta dispunha de diametro interno de 360 mm e externo
de 400 mm, ja sua altura fora de 10 mm. Em relacdo aos pinos de alimentacao, todos
apresentam 0 mesmo diametro interno e externo, sendo 10 e 20 mm,
respectivamente. Entretanto contemplam alturas distintas, de modo a dificultar a
interacdo do rob6 com o conjunto, tais componentes apresentam as respectivas

alturas: 20, 30, 40 e 50 mm. Uma vez, conhecidas as medidas da base, péde-se



dimensionar o braco robético de modo a suprir a demanda de lubrificacdo dos quatro
pontos de alimentac&o. Apos, adotadas as medidas do manipulador seu respectivo
desenho fora realizado em software CAD, e sua producdo concretizada por
processo de manufatura aditiva, mais conhecido como impressao 3D. A figura 1
abaixo objetiva-se em ilustrar uma vista explodida acerca do brago robdtico

desenvolvido, juntamente a base coletora previamente descrita:

Figura 1. Vista explodida do braco robético e da base coletora

Fonte: Prépria

Depois de serem fabricados 0os componentes estruturais do brago robético,
estes foram montados, e em seguida realizou-se a programacdo da placa de
Arduino, para que o mecanismo alimentasse 0s pontos periodicamente. A figura 2

proporciona uma melhor visualizagéo acerca do braco robético desenvolvido:



Figura 2. Montagem do braco robético apds sua fabricagdo por processo de manufatura aditiva

Fonte: Propria

RESULTADOS E DISCUSSAO

Apo6s a fabricacdo, montagem, programacao e funcionamento do mecanismo
desenvolvido, constatou-se que o método de producdo adotado apresentou
resultados satisfatorios, uma vez que os componentes fabricados se aproximaram
dos arquivos originais em CAD tem termo de dimenséo, facilitando o encaixe dos
componentes durante o processo de montagem, sem necessidade de ajustes
técnicos.

Em relacdo a programacdo, o Arduino cumpriu fielmente a demanda do
projeto, uma vez que fora possivel configurar o conjunto para realizar a lubrificacdo
periddica da base coletora. Devido as suas caracteristicas, como a possibilidade de
programar o tempo de intervalo entre as alimentacdes, constatou-se que este
protétipo pode ser aplicado a manutencdo preventiva, conforme mencionado
anteriormente. Além disso, a programacao pode ser facilmente alterada de acordo
com o planejamento industrial. No tocante a atividade de lubrificacdo, concluiu-se
gue esta ocorrera conforme planejada, uma vez que fora possivel programar os
intervalos de funcionamento deste sistema em sincronia com 0S movimentos

realizados pelo manipulador robatico.




CONCLUSAO
A partir dos resultados obtidos, verificou-se que o processo de fabricacdo do
protétipo, ou seja a manufatura aditiva, fora bem-sucedida, uma vez que esta

possibilitou a conversdo do arquivo CAD original em uma estrutura sélida e rigida.

Em referéncia a programacao utilizada, constatou-se que o Arduino supriu a
demanda do projeto, pois fora possivel alimentar os quatro pontos de lubrificacdo
periodicamente, através de uma linguagem simples, suceptivel a alteracbes

conforme as necessidades da manutencao preventiva.

Sendo assim, concluiu-se que este mecanismo pode ser empregado ha
industria, a fim de auxiliar diretamente nas decisdes tomadas pelos responsaveis
pela manutencdo preventiva. Nao obstante, o emprego deste reduziria
consideravelmente acidentes oriundos da natureza humana, lesdes por esforcos
repetitivos (LER) e disturbios esteomusculares relacionados ao trabalho (Dort), uma

vez que os colaboradores ndo seriam mais expostos a respectiva atividade ciclica.
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