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1 INTRODUCAO

O trabalho em fabricas, relacionadas com a linha de produgao, exigem que solugdes
sejam desenvolvidas para diversos problemas cotidianos, com o objetivo de garantir
eficiéncia e otimizagdo de tempo na producdo. Sob esse viés, o tema do veiculo guiado
automatizado empilhadeira foi escolhido. O Transporte de pec¢as com agilidade na industria,
garante uma produg¢ao mais qualificada e otimizada, diminuindo os riscos e esforgos dos
operarios. Além disso as empilhadeiras automatizadas contribuem de maneira que sao

projetadas para o transporte de materiais pesados de modo eficiente e rapido.

O crescimento na utilizacdo da automacido e robdtica nas industrias, visando
aumentar a produtividade e baixar os custos, faz com que seja importante o
desenvolvimento de ferramentas para mitigar as dificuldades encontradas nessa nova
realidade e otimizar os processos ja existentes. (MIYACHIRO, SUGAWARA,2011)

O objetivo principal do projeto € simular e demonstrar as principais fungbes e
caracteristicas que o veiculo automatizado possui, garantindo também a demonstracéo de
sua eficiéncia da industria. Simultdneo ao alcance do objetivo principal, foi desenvolvido
um protétipo demonstrativo, que tem como objetivo simular as fungbes esperadas e

promover beneficios na sua aplicagao.

Em suma, desenvolver o transporte automatizado com a empilhadeira, tem como
principal finalidade otimizacao e eficiéncia nas linhas de produgédo, uma vez que garante
melhorias ndo s6 para a fabricas, mas também qualidade de vida para os funcionarios.
Devido as caracteristicas de flexibilidade de programacdo e adaptagcdo a sistemas
integrados de manufatura, o robd industrial tornou-se um elemento importante neste
contexto. (ROMANO, DUTRA. Cap 1)
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2 DADOS DO PROJETO
O projeto consiste no desenvolvimento de um robd autoguiado empilhadeira, que
possuem garfos como modo de transporte de pegas, sendo considerados 0os mais comuns

por oferecem mais flexibilidade e seguranca no transporte de material.

Nosso protétipo executara as principais fungdes designadas para um AGV, sendo
seu principal objetivo seguir o trajeto desenhado na superficie “paintstrips” (fitas pintadas)
em uma estacio de trabalho. Além disso, a parte Empilhadeira sera destinada no transporte

de pequenas caixas dentre essas estacdes de trabalho.

Diante disso, a sua configuragdo e movimentacdo sera toda automatizada,
programada em C++, esta programacgao sera controlada pelo microcontrolador Arduino,

peca-chave em nosso prototipo, que estara presente no chassi do protétipo.
Paralelamente a isso, a empilhadeira sera projetada em impressao 3D, ela possuira
uma abertura na carcaga que sera para o encaixe do servo-motor, com ele iram duas

engrenagens para a movimentagao da pa.

2.1Equipe Técnica

COMPONENTES FUNCAO DESCRICAO

Distribuicéo de funcéo
Documentacéo Final

Ana Carolina Blasque Lider, Documentacéo,
Pereira Célculos

Isabely Vasconcelos

) . Documentacéo e Diario
Bomfim Documentacao

de bordos

Kaique Vieira Pergoli Montagem do Prot6tipo

Montagem, Desenho Desenho do Projeto

Lucas Vinicius

Liberalino Costa Esquema Elétrico, Forma de alimentacao

Montagem Montagem do Prot6tipo

Matheus Fernandes Calculos de sobrepeso

Calculos, Montagem Montagem do Prot6tipo

Miguel Fontes do

Santos Programagao, Programac&o do AGV

Montagem Montagem do Prototipo




Rafael dos Reis
Sobreira

Programacao

Programacéo do AGV e

Empilhadeira

Yuri Renan Azevedo
Alves

Montagem, Desenho

Montagem do Prototipo
Desenho do Projeto

Tabela 1 - Equipe Técnica

3 CRONOGRAMA DAS ATIVIDADES

Agosto
s1 s2 S3 sS4

ETAPA

Outubro

S2

S3 S4

1. IMPRESSAO Da EMPILHADEIRA

2. DEFINICAO DOS SENSORES

3. TEMPO NECESSARIO PARA
MONTAGEM DO PROTOTIPO

4. PERIODO DE TESTE DO PROTOTIPO

5. AJUSTES NA MONTAGEM

6. RESULTADOS OBTIDOS

7.DOCUMENTAGAO

15. CRIACAO DO POWERPOINT DA

i

16. TREINAR PARA A APRESENTACAO

17. ENTREGA DO TRABALHO E DEFESA

Tabela 2 - Cronograma

)

TABELA DE ATIVIDADES
TAREFA ATIVIDADES DEPENDE | TEMPO RESPONSAVEIS
A Decisao dos temas - 2 Todos
B Referencial Teorico A 5 Ana Carolina Isabely e Yuri
(& Dimensionamento A 22 Kaique e Matheus
D Desenhos. Lista de Material e Célculos AC 27 Kaique.Matheus e Lucas
E Formatacdo do Trabalho Academico AB.CD 11 Ana Carolina e Isabely
F Programacdo dos Dispositivos B.C.D. 27 Rafael e Miguel
G Anotar Dados D.F 12 Todos
H Compra do Material D.G 15 Todos
I Inicio da Montagem CD.GH 15 Kaique, Miguel. Yuri.Rafael e Lucas
J Tempo Necessario para Montagem H.I 21 Kaique, Miguel.Yuri.Rafael e Lucas
K Periodo de Teste HIJ 11 Todos
L Ajuste Necessario LIK 10 Kaique, Miguel. Yuri.Rafael e Lucas
M Resultados Obtidos KL 4 Todos
N Apresentacao B.C.D.E.GLM 8 Isabely e Ana Carolina
O Criacdo do Power Point B.E.GKLM 8 Isabely e Ana Carolina
P Treinamento para Apresentacio N.O 8 Todos
Q Entrega do Trabalho B.EM.N,O 8 Todos

Tabela 3 - Atividades

4 DESENVOLVIMENTO DO PROJETO

11

O principal objetivo do projeto € automatizar a linha de produgao, facilitando o

manuseio de materiais pesados em locais altos, além disso € focado na movimentagao
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ativa, perante a capacidade de seguir um trajeto em linhas, com a integracdo de uma

empilhadeira, que tem por foco o transporte de caixa em uma estagao de trabalho.
4.10bjetivo Geral

Desenvolver e simular de maneira correta o funcionamento do Veiculo

Automatizado.
4.20bjetivos Especificos

e Automacao de Tarefas Repetitivas e Trabalhosos: AGV’s-empilhadeira podem
automatizar tarefas repetitivas e fisicamente exigentes, liberando méao de obra humana

para atividades mais estratégicas e criativas.

e Reducao de Tempos de Ciclo: A integracdo permite a execugdo simultdnea de

tarefas, como transporte e manipulagao, otimizando o tempo total do processo.

e Melhoria das Condigdes de Trabalho: A ergonomia aprimorada reduz o esforgo fisico
e a fadiga dos trabalhadores, promovendo um ambiente de trabalho mais seguro e

saudavel.
5 MATERIAIS

Ao definir o tema, foi necessaria uma analise de quais materiais seriam melhores
para o protétipo. Apds essa decisdo visamos em focar primeiramente na parte relacionada
ao AGV, sendo assim os materiais foram analisados para que garantisse uma qualidade
adequada e duradoura. A partir disso, os materiais foram comprados conforme a lista a

segquir:

Tabela de Materiais AGV
COMPONENTES QUANTIDADE

Drive Motor Ponte H —L298N 1

Kit Chassi Rob6 2WD 1
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Rodizio 1

Roda 2

Arduino uno R3 + Cabo USB 1

Kit Jumper Macho — fémea: 1
40 unidades / 20cm

Kit Jumper Macho — Macho: 1
40 unidades / 20cm

Sensor Infravermelho 2

TerT5000
Mini Protoboard 170 pontos 1

5.1 Descrigao dos Materiais

« ARDUINO UNO

O Arduino Uno é uma placa microcontroladora que serve como o "cérebro" do nosso
projeto. E ele quem |é os dados do sensor infravermelho, processa essas informacdes e

envia comandos para o driver motor.

(RALcomp)

« SENSOR INFRAVERMELHO
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O sensor infravermelho detecta a presenca de objetos a sua frente. Ele emite um
feixe de luz infravermelha e mede a quantidade de luz refletida. Quando um objeto

interrompe esse feixe, o sensor detecta essa mudanca e envia um sinal para o Arduino.

(USINAINFO)
. DRIVE MOTOR

O driver L298N é um circuito integrado que permite controlar a direcdo e a
velocidade de um motor DC. Ele funciona como uma ponte que pode conectar a fonte de

alimentagao ao motor de quatro maneiras diferentes.

(ELETROGATE)

5.2Processos de Montagem
Apods a chegada do Kit, nos reunimos na primeira aula para comegar a montagem.
Os integrantes que ficaram responsaveis por montar, seguiram as instrugdes do fabricante

e na mesma aula a montagem foi concluida.
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Figura 1- Inicio da Montagem

(Fonte: Os Autores)

Quando o Kit foi entregue, na aula seguinte iniciamos a montagem do protétipo AGV:

5.3Principio de Funcionamento

Para a execucgao de sua principal fungéo, que € seguir as trilhas na superficie, foi
utilizado sensores infravermelhos um de cada lado, posicionado a frente do robd. Este
sensor, tem como funcao o envio de frequéncias infravermelhas, ao recebé-las € mandado
um sinal digital ao Arduino.

Ao ligar o AGV, e posiciona-lo na trilha ele identifica a frequéncia de luz refletida, ele
identifica a sua fungcado e a posicdo em qual se encontra, a partir disso, como descrito na
programacao, ele seguira o caminho guiado até identificar a sua estacao de trabalho.

Ademais, na sua estacao de trabalho sera indicada pela trilha horizontal, assim ele
identificara a estacao, e assim saira da trilha demarcada avangando para frente, quando
estiver no local indicado ativa a empilhadeira. Esta fungao esta programada para descer e
encaixar a caixa no garfo, quando for concluida essa agao, ele dara ré e retornara para sua

trilha de circuito inicial.
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Quando, ele identificar a proxima estagao de trabalho, executa as mesmas fungdes,
assim deixara a caixa em seu devido lugar e voltara a sua trilha, seguindo os préximos

comandos.

e Segue o funcionamento elétrico do Robd AGV:

PR Aenes wuv

Figura 8 — Esquema elétrico

5.4 Programacgao

Fimdo
foop.

Figura 2- Programacé&o
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6 AGV NA INDUSTRIA

Os AGVs (Automated Guided Vehicles) automatizam o transporte de materiais nas
fabricas, aumentando a eficiéncia e seguranga. Equipados com sensores e navegagao
autébnoma, eles reduzem erros humanos e operam continuamente, adaptando-se a

mudancgas na planta.
6.1 Empilhadeira:

A empilhadeira é um veiculo industrial essencial para levantar e transportar cargas
pesadas de maneira eficiente, facilitando o manuseio e armazenamento de produtos em
armazéns e fabricas. Com sua capacidade de operar em espacos reduzidos, melhora a

organizacgao e a logistica interna. Os materiais necessarios sao:

1. Chassi e Estrutura

- Perfis de Aluminio Extrudado (T-Slot): Perfil 80/20 T-Slot para constru¢do da
estrutura principal do AGV. Esses perfis séo leves, resistentes e faceis de montar.
- Chapa de Aluminio ou Aco Inoxidavel: Para revestimento e protecédo das partes

internas do AGV, como motores e componentes eletronicos.

2. Plataforma de Levantamento

- Chapa de Aco Inoxidavel: Para a construcdo da plataforma que levantara e
baixara as caixas. O aco inoxidavel oferece resisténcia a corrosio e alta durabilidade.
- Bragos de Levantamento (A¢o ou Aluminio): Estruturas de suporte que conectam

a plataforma de levantamento aos atuadores ou servos motores.

3. Rodas e Rodizios

- Rodas de Poliuretano: Rodas Blickle POB para boa aderéncia, resisténcia ao

desgaste e capacidade de suportar cargas pesadas em superficies industriais.
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4. Compartimento de Bateria

- Chapa de Aluminio ou Ago: Para a constru¢gao de um compartimento seguro para
a bateria, garantindo protecao contra impactos e facil acesso para manutencgao.
- Espuma de Protec¢ao: Para amortecer a bateria e protegé-la contra vibragdes e

choques.

5. Painéis de Protecao e Coberturas

- Placas de Policarbonato ou Acrilico: Para coberturas transparentes que protegem
0s componentes eletrénicos e permitem visualizag&o interna.
- Painéis de PVC ou ABS: Para coberturas externas que protegem contra poeira,

umidade e impactos.

6. Suportes e Montagens

- Abracadeiras de Metal: Para fixagao de cabos, sensores e outros componentes
ao chassi.
- Suportes de Montagem de Sensores (Aluminio ou A¢o): Suportes especificos

para fixar sensores em posicoes estratégicas.

7. Componentes de Fixagao

- Parafusos e Porcas de Acgo Inoxidavel: Parafusos e porcas de alta resisténcia
para montagem de componentes e estrutura.
- Anilhas e Espacadores: Para garantir uma montagem segura e adequada de

componentes.

8. Sistemas de Segurancga e Aviso

- Gaiolas de Protecédo (A¢o): Gaiolas para proteger componentes criticos, como

motores e sistemas eletronicos.
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- Barreiras de Luz (Policarbonato ou A¢o): Estruturas de protegéo para cortinas de

luz e sensores de segurancga.

9. Cabos e Conectores

- Cabos de Alimentagéao e Sinal (Protegédo IP67): Cabos robustos com protegéo
contra agua e poeira para conexao dos componentes.
- Conectores Industriais: Conectores resistentes e seguros para facilitar a conexao

e desconexao dos sistemas.

7 MANUTENCAO
A manutencéo regular é crucial para garantir o funcionamento eficiente e prolongar

a vida util dos equipamentos, prevenindo falhas e minimizando paradas inesperadas.

7.1 Manutengao do AGV

A manutengao de AGVs é essencial para garantir sua operagao continua e eficiente,
prevenindo falhas e assegurando a longevidade do sistema. Manutengdes regulares

ajudam a evitar paradas inesperadas e a manter a precisao e segurancga dos veiculos.

« Manutencao Preventiva:

« Inspecgoes regulares: Verificacdo visual de componentes, niveis de fluidos,

desgaste de pecas e funcionamento de sistemas.

o Lubrificagao: Aplicagao de lubrificantes em pontos especificos para reduzir o

atrito e desgaste.

« Limpeza: Remocgao de poeira, residuos e outros contaminantes que possam

afetar o desempenho do AGV.

« Troca de pecgas: Substituicdo de pecas com desgaste excessivo ou que

apresentam sinais de falha, antes que causem problemas maiores.

e« Manutencao Corretiva:
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e« Reparos: Correcao de problemas ou falhas que ocorrem durante a operagao
do AGV.

e« Troca de componentes: Substituicio de pecas que falharam

inesperadamente.
« Manutencgao Preditiva:

e« Monitoramento de dados: Analise de dados coletados por sensores para

identificar padrbes e prever possiveis falhas.

« Manutencao baseada em condicao: Realizacdo de manutencao apenas

quando ha indicacbes de que € necessaria, evitando paradas nao planejadas.

7.2Manutencao das Empilhadeiras

A manutencao de empilhadeiras € vital para assegurar seu desempenho seguro e
confiavel, prevenindo falhas e prolongando sua vida util. Inspe¢des regulares e cuidados

adequados evitam interrupgdes na operagao e aumentam a eficiéncia.

« Manutencao Preventiva:

« Inspegdes Visuais: Verificagdo regular de pneus, freios, mastros, luzes,
alarmes, bateria, niveis de 6leo e outros componentes para identificar sinais de

desgaste ou danos.

o Lubrificagao: Aplicacao de lubrificantes em pontos especificos para reduzir o

atrito e desgaste das pec¢as moveis.

« Limpeza: Remogao de sujeira, 6leo e outros residuos que possam acumular

na empilhadeira e prejudicar o seu funcionamento.

e Trocade Filtros: Substituicdo regular dos filtros de 6leo, combustivel e ar para

garantir a qualidade dos fluidos e a eficiéncia do motor.

o Ajustes: Verificagcao e ajuste dos componentes da empilhadeira para garantir
0 seu correto funcionamento, como alinhamento das rodas, tensionamento de

correias e ajuste dos freios.
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e Manutencgao Corretiva:

o« Reparos: Correcdo de qualquer problema ou dano identificado durante as

inspec¢des preventivas ou durante o uso da empilhadeira.

« Troca de Pecgas: Substituicdo de pegas danificadas ou desgastadas, como

pneus, pastilhas de freio, mangueiras e outros componentes.

A frequéncia das manutencdes vai depender de diversos fatores, como o0 modelo da
empilhadeira, a intensidade de uso, as condi¢gdes de trabalho e as recomendagdes do
fabricante. E importante seguir o manual do fabricante e estabelecer um cronograma de

manutencao adequado.

8 MODO DE OPERACAO

Para iniciar a operacdo do AGV é necessario posiciona-lo na trilha, que sera
demarcada ao longo do solo, apds isto, € necessario liga-lo pressionando o botao que se
encontra em sua carcaca. Com isso, sua programacgao sera executada.

Se houver algum problema ou falha, é necessario desligar e ligar o AGV,
posicionando-o novamente no comecg¢o da trilha, assim ele executara novamente a

programacao.

Figura 3- Local do botéo
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9 MANUTENCAO DO PROTOTIPO

e Ponte H: analise do seu devido funcionamento e distribuicdo da tensao para
0s servos encontrados nas rodas. Uma vez que ao encontrar a falha sera
necessario fazer a troca para uma nova Ponte.

e Arduino: No componente Microcontrolador, serdo necessarias regulares
inspecdes, para conferir o seu devido funcionamento e garantir que nao
apresente nenhuma sujeira em seus contatos.

e Servos-Motores: S0 componentes mais frageis e como exercem fungdes
de levantamento de pesos, mesmo nao sendo de grandes cargas, €
necessario analisar seu funcionamento e o seu desempenho neste
levantamento. Caso a sua fungao esteja fraca € necessario fazer a troca por
novos servos motores.

10 CALCULOS

e Velocidade linear

A velocidade escalar ou linear mede a rapidez com que acontece um movimento linear

i Distancia
tempo
. 200 cm
Vi= 60 s
Vi= 3,33cm/s
¢ Velocidade Angular
W AG B 9(0° _ 9o
S AT 105 078

¢ Velocidade final
VF =VI+ av T
= —) X
7
20
VF =0+ (?) X 60
VF =240 cm/s
e Distancia
raio X angulo
2cm X 90°

180 cm/graus
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e Forga
F=MxA
F =0.5kg X 0,2m/s
F =0.1N

e Peso
P=MXG
P = 0.5kg x 10m/s
P =5N
e Aceleracéao

. AV
AT
_ 40m/s
~ 60s
A=0,66m/s

11 MAO DE OBRA

A variacao salarial de um estagiario de mecatronica, que pode oscilar entre R$ 1.800 e R$
2.100, reflete diferentes fatores do mercado de trabalho. Essa faixa salarial é influenciada
pela localizacdo da empresa, a complexidade das atividades desempenhadas, e a carga
horaria do estagio. Estagios em grandes centros urbanos ou em empresas de renome
tendem a oferecer salarios mais altos.

Considerando que a nossa faixa salarial por hora é aproximadamente R$ 9,76/hora, além
disso a equipe técnica varia no horario de trabalho, variando no tempo em que foi dedicado
ao protaotipo.

A partir disso conseguimos fazer uma média de custo da mao de obra, considerando os
tempos dedicados nas aulas, consideramos ao todo que cada integrante trabalhou 8 horas,
alguns dedicando um pouco mais de horas.

C =8 X 8 = 64 horas os todo

C =64x9,76 = 624,64
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CUSTO TOTAL
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MATERIAL/ITEM

COD. REFERENCIA

LINK P/COMPRA

QTDE. ESTIMADA

VALOR ESTIMADO.

ITENS PARA CONSTRUCAD

QTDE. COMPRADA

VALOR GASTO

STATUS

MICRO SERVO 9g SG90

N/A

LINK SERVO (SHO|

4 UNIDADES

RS

51,22

FILAMENTO VINHO MARSALA

PL-MS-1

FILAMENTO VINH

1ROLO

RS

92,50

FILAMENTO VERDE/AMETISTA

PL-DU-AT/VD-SK-1

FILAMENTO DUO

1ROLO

FILAMENTO AZUL OCEANO

PL-AZ-OC-TR-1

FILAMENTO AZ O

1ROLO

RS

129,90
0Q

ASS.

JUMPER MACHO FEMEA 20CM 2084704221006 |JUMP MF 1 UNIDADE RS 19,00
JUMPER MACHO MACHO 20CM jmxm20 JUMP MM 1 UNIDADE RS 19,00
SENSOR INDUTIVO NPN LJ12A3-4-Z/BX | SENSOR NPN 2 UNIDADES RS 43,80
BASE PRONTA GRUPO 1 UNIDADE RS 155,00
KIT ROBOTICA ARDUINO KIT NA ELETROGA 1 CONJUNTO RS 351,40 1 CONJUNTO RS 351,40 |OK YURI
FILMANETO PRATA PLA HT 2590 FILAMENTO 3DX 1ROLO RS 75,00 1ROLO RS 75,00 |OK YURI
KIT ENGRENAGENS N/A MERCADO LIVRE | 1 CONJUNTO RS 38,97 1 CONJUNTO RS 38,97 |OK YURI
MAO DE OBRA N/A N/A N/A N/A N/A R$ 625,00 N/A GRUPO

Portanto, o custo total integrado a mao de obra do grupo fica aproximadamente em torno
de R$ 1.090,00

12 MONITORAMENTO

Em primeira andlise, os objetivos de realizar um Rob6 AGV que executasse a
funcBes bésicas foi alcangado, uma vez que o protétipo executa de maneira
correta o seu papel.Relacionando sua montagem com o tempo, foi concluido
no tempo correto, dentro dos prazos e terminado de maneira rapida e sem

muitos problemas.

Em segunda analise, O segundo objetivo era relacionar a montagem de um
AGV com integracdo de uma braco roboético, que iria executar funcdes de
transporte “manual” da carga, embora a definicdo dos objetivos fossem
coerentes, ndo conseguimos concluir sua montagem. J4 que para a montagem
do braco exigiria muito mais tempo do que estipulado, e ainda a analise mais

concreta dos graus de liberdade e contrapeso.

Por outro lado, apds a inviabilidade da integracdo do Braco Robdtico, foi
escolhida a integracdo com a empilhadeira, sendo esta uma maneira mais
pratica de conduzir o prototipo.Assim, foi definida a ideia e o inicio dos
desenhos destinados a sua confecc¢éo, com o projeto finalizado foi enviado para

a impresséao 3D.

Segundo o plano destinado, a confeccdo das pecas foi concluida e protétipo

AGV esta totalmente montado e sofrendo pequenos ajuste conforme o



necesséario. Sendo assim, para a finalizacdo da montagem, estad sendo

executado furo na parte da carcaca, para que esta consiga estar firme no AGV.

Para a finalizacdo do projeto, a empilhadeira ja foi colocada na carca parte da
“tampa” do AGV, sendo fixada com a barra roscada e as porcas, garantindo
fixacdo e movimentacdo. Por fim, os teste da progracdo estdao sendo
executados durante as aulas em conjunto com a montagem, emntregando o

trabalho na data exigida.
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13 CONCLUSAO

Para concluir, o projeto focou na criagdo de um protétipo de empilhadeira automatizada,
cuja principal finalidade € otimizar o transporte de pecas, melhorando a eficiéncia

operacional e garantindo a seguranca dos trabalhadores.

Durante o desenvolvimento, foi possivel alcancar o objetivo de criar um AGV que executa
com sucesso suas funcbdes basicas, demonstrando sua capacidade de transporte de
materiais pesados de forma eficiente. A montagem do protétipo foi realizada dentro do
prazo estipulado, evidenciando um trabalho eficaz do tempo e recursos. Apesar de um
desafio na integracdo de um braco robético, que demandaria um tempo adicional
significativo, a adaptacédo para a utilizacdo de uma empilhadeira se mostrou uma solucao

pratica e viavel, permitindo a continuidade do projeto com éxito.

O protaétipo final, composto pela empilhadeira fixada de maneira segura, assegura que sua
operacéo seja eficaz. A utilizacdo de impresséo 3D para a confeccao das pecas contribuiu
para a agilidade e precisdo do processo, resultando em um produto final que nao sé atende
as expectativas iniciais, mas também oferece uma base sdlida para futuras

implementacdes.

Assim, a automacdo com AGVs representa uma solugdo inovadora que nao apenas
melhora a eficiéncia das linhas de producdo, mas também contribui para a qualidade de

vida dos funcionérios ao reduzir o esforgo fisico necessario para o transporte de cargas.

Por fim, este trabalho ndo s6é cumpre com os objetivos estabelecidos, mas também abre
caminho para novas pesquisas e desenvolvimentos na area de automacao e mecatrénica,

ressaltando a necessidade de inovacgdo constante para enfrentar os desafios do setor.
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15 ANEXOS
15.1

Desenhos

Figura 4- Carcaga

Figura 5- Coluna Direita
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Figura 6 - Pa

Figura 7 - Conjunto de Pa e Coluna
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Figura 8 - Carcaca em folha de desenho
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Figura 9- Coluna e Pa em folha de desenho

15.2 Programagao do Rob6é AGV

/*

| *Motor A* | *IN1* | *IN2* |
- [ [— |
| Sentido Horario | HIGH | Low |
| Sentido Anti-horario | LOW | HIGH |
| Freio (Opcao 1) | LOwW | Low |
| Freio (Opgdo 2) | HIGH | HIGH |
| *Motor B* | *IN3* | *IN4* |
[ —— [ J— |
| Sentido Horario | HIGH | Low |
| Sentido Anti-horario | LOW | HIGH |
| Freio (Opcao 1) | LOwW | Low |
| Freio (Opcdo 2) | HIGH | HIGH |

*/

// Defini¢ao dos pinos da ponte H

int IN1 = 4; // Controle do Motor A (Sentido Horario: HIGH/LOW)

int IN2 = 5; // Controle do Motor A (Sentido Anti-hordrio: LOW/HIGH)
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int IN3 = 6; // Controle do Motor B (Sentido Hordrio: HIGH/LOW)
int IN4 = 7; // Controle do Motor B (Sentido Anti-horario: LOW/HIGH)
// Defini¢ao dos pinos dos sensores infravermelhos
#define SENSOR_DIREITA 8
#define SENSOR_ESQUERDA 9
bool SENSOR D = 0;
bool SENSOR_E = ©;
bool pegar = 1;
void setup() {
// Configuracao dos pinos de controle dos motores como saida
pinMode (IN1, OUTPUT);
pinMode (IN2, OUTPUT);
pinMode (IN3, OUTPUT);
pinMode (IN4, OUTPUT);

// Configurac¢ao dos pinos dos sensores como entrada
pinMode (SENSOR_ESQUERDA, INPUT);
pinMode (SENSOR_DIREITA, INPUT);

}

void loop() {
// Leitura dos sensores infravermelhos
SENSOR_D = digitalRead(SENSOR_DIREITA);
SENSOR_E = digitalRead(SENSOR_ESQUERDA);
/*
SE OS SENSORES FICAREM EM ESTADO DIGITAL © (NAO DETECTANDO NADA)
OS DOIS MOTORES FICARAM LIGADOS (PARA FRENTE)
*/
if ((SENSOR_E == @) && (SENSOR D == 0))
digitalWrite(IN1, HIGH); //MOTOR 1 (ESQUERDA)
digitalWrite(IN2, LOW); //MOTOR 1 (ESQUERDA)
digitalWrite(IN3, HIGH); //MOTOR 2 (DIREITA)
digitalWrite(IN4, LOW); //MOOTOR 2 (DIREITA)
/*
SE O SENSOR ESQUERDO FOR ACIONADO (DETECTAR A LINHA PRETA)
O MOTOR ESQUERDO DESLIGA PARA FAZER A CURVA
*/
} if ((SENSOR_E) == 1 &% (SENSOR_D) == 0) {
// Virar para corrigir caminho

digitalWrite(IN1, LOW); // DESLIGA O MOTOR (ESQUERDA)
digitalWrite(IN2, LOW); // DESLIGA O MOTOR(ESQUERDA)

digitalWrite(IN3, HIGH); // LIGA O MOTOR(DIREITA)
digitalWrite(IN4, LOW); // LIGA O MOTOR(DIREITA)

/*
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SE O SENSOR DIREEITO FOR ACIONADO (DETECTAR A LINHA PRETA)
O MOTOR DIREITO DESLIGA PARA FAZER A CURVA
*/
} if ((SENSOR_E) == O &% (SENSOR_D) == 1) {
// Virar para corrigir caminho

digitalWrite(IN1, HIGH); // LIGA O MOTOR(ESQUERDA)
digitalWrite(IN2, LOW); // LIGA O MOTOR(ESQUERDA)

digitalWrite(IN3, LOW); // DESLIGA O MOTOR (DIREITA)
digitalWrite(IN4, LOW); // DESLIGA O MOTOR (DIREITA)

}

// Se ambos os sensores estiverem acionados

if ((SENSOR_ D == 1) &% (SENSOR_E == 1)) {
// Parar ambos os motores
digitalWrite(IN1, LOW);
digitalWrite(IN2, LOW);
digitalWrite(IN3, LOW);
digitalWrite(IN4, LOW);

delay(500);
delay(500);
delay(500);
delay(500);

delay(500);
delay(500);
delay(500);
delay(500);

//SE PEGAR 1 VAI FAZER UM MOVIMENTO (MOVIMENTO DE PEGAR A

CAIXA)
if (pegar) {

digitalWrite(IN1, LOW);
digitalWrite(IN2, HIGH);
digitalWrite(IN3, LOW);
digitalWrite(IN4, HIGH);

delay(500);
delay(500);
delay(500);
delay(500);
delay(500);
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delay(500);
delay(500);
delay(500);

digitalWrite(IN1, LOW);
digitalWrite(IN2, LOW);
digitalWrite(IN3, LOW);
digitalWrite(IN4, LOW);

delay(500);
delay(500);
delay(500);
delay(500);

delay(500);

delay(500);

delay(500);

delay(500);

// TRANSFORMA PEGAR EM © PARA QUE NA PROXIMA VEZ QUE FOR
ACIONADO, FAZER UMA COISA DIFERENTE

pegar = 0O;
}

//SE PEGAR = © VAI FAZER UM MOVIMENTO (MOVIMENTO DE COLOCAR
A CAIXA)

else {

digitalWrite(IN1, LOW);

digitalWrite(IN2, HIGH);

digitalWrite(IN3, LOW);

digitalWrite(IN4, HIGH);

delay(500);

delay(500);

delay(500);

delay(500);

delay(500);

delay(500);

delay(500);

delay(500);

delay(500);
delay(500);
delay(500);
delay(500);
delay(500);
delay(500);
delay(500);
delay(500);
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digitalWrite(IN1, LOW);

digitalWrite(IN2, LOW);

digitalWrite(IN3, LOW);

digitalWrite(IN4, LOW);

delay(500);

delay(500);

delay(500);

delay(500);

delay(500);

delay(500);

delay(500);

delay(500);

// TRANSFORMA PEGAR EM 1 PARA QUE NA PROXIMA VEZ QUE FOR
ACIONADO, FAZER UMA COISA DIFERENTE

pegar = 1;

15.3 Programacgao da Empilhadeira

#include <Servo.h>
#define pinServl 2 //pino do servomotor
Servo servl;

// Defini¢ao dos pinos da ponte H
int IN1 = 4; // Controle do Motor A (Sentido Horario: HIGH/LOW)

int IN2 = 5; // Controle do Motor A (Sentido Anti-hordrio: LOW/HIGH)
int IN3 = 6; // Controle do Motor B (Sentido Horario: HIGH/LOW)
int IN4 = 7; // Controle do Motor B (Sentido Anti-hordrio: LOW/HIGH)

// Defini¢ao dos pinos dos sensores infravermelhos
#define SENSOR_DIREITA 8
#define SENSOR_ESQUERDA 3

bool SENSOR_D
bool SENSOR_E

9;
0;

bool pegar = 1;
int contadorciclos = 0;
void setup() {

Serial.begin(9600);



servl.attach(pinServl);
servl.write(990);

// Configurac¢ao dos pinos de controle dos motores como
pinMode (IN1, OUTPUT);
pinMode(IN2, OUTPUT);
pinMode (IN3, OUTPUT);
pinMode (IN4, OUTPUT);

// Configura¢ao dos pinos dos sensores como entrada
pinMode (SENSOR_ESQUERDA, INPUT);
pinMode (SENSOR_DIREITA, INPUT);

}

void loop() {
// Leitura dos sensores infravermelhos
SENSOR_D = digitalRead(SENSOR_DIREITA);
SENSOR_E = digitalRead(SENSOR_ESQUERDA);

if ((SENSOR_E == @) && (SENSOR_D == 0)) {

digitalWrite(IN1, HIGH);
digitalWrite(IN2, LOW);

digitalWrite(IN3, HIGH);
digitalWrite(IN4, LOW);

} if ((SENSOR_E) == 1 && (SENSOR_D) == 0) {
// Virar para corrigir caminho

digitalWrite(IN1, LOW);
digitalWrite(IN2, LOW);

digitalWrite(IN3, HIGH);
digitalWrite(IN4, LOW);

} if ((SENSOR_E) == O &% (SENSOR_D) == 1) {
// Virar para corrigir caminho

digitalWrite(IN1, HIGH);
digitalWrite(IN2, LOW);

digitalWrite(IN3, LOW);
digitalWrite(IN4, LOW);

saida
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}

// Se ambos os sensores estiverem acionados

if ((SENSOR_ D == 1) && (SENSOR_E == 1)) {
// Parar ambos os motores por 4 segundos
digitalWrite(IN1, LOW);
digitalWrite(IN2, LOW);
digitalWrite(IN3, LOW);
digitalWrite(IN4, LOW);

delay(500);
delay(500);
delay(500);
delay(500);

delay(500);
delay(500);
delay(500);
delay(500);

if (pegar) {

//significa que ele vai pegar a caixa
//anda para frente por 3 segundos
digitalWrite(IN1, HIGH);
digitalWrite(IN2, LOW);
digitalWrite(IN3, HIGH);
digitalWrite(IN4, LOW);

delay(500);
delay(500);
delay(500);
delay(500);
delay(500);
delay(500);

//vai parar

digitalWrite(IN1, LOW);
digitalWrite(IN2, LOW);
digitalWrite(IN3, LOW);
digitalWrite(IN4, LOW);

delay(500);
delay(500);



delay(500);

delay(500);

//abaixa a pa
servl.write(0);

//2 segundos para abaixar
delay(500);

delay(500);

delay(500);

delay(500);

//anda para frente por 1 segundos
digitalWrite(IN1, HIGH);
digitalWrite(IN2, LOW);
digitalWrite(IN3, HIGH);
digitalWrite(IN4, LOW);

delay(500);
delay(500);

//vai parar

digitalWrite(IN1, LOW);
digitalWrite(IN2, LOW);
digitalWrite(IN3, LOW);
digitalWrite(IN4, LOW);

delay(500);
delay(500);
delay(500);
delay(500);
//subir a pa
servl.write(180);
//2 segundos para subir
delay(500);
delay(500);
delay(500);
delay(500);

//voltar 3 segundos

digitalWrite(IN1, LOW);
digitalWrite(IN2, HIGH);
digitalWrite(IN3, LOW);
digitalWrite(IN4, HIGH);



delay(500);
delay(500);
delay(500);
delay(500);

delay(500);
delay(500);

//para por 1 segundo e volta a seguir a trilha

digitalWrite(IN1, LOW);
digitalWrite(IN2, LOW);
digitalWrite(IN3, LOW);
digitalWrite(IN4, LOW);
delay(500);
delay(500);

pegar = 0;

else {

//significa que ele vai colocar a caixa
//vai andar pra frente por 4 segundos
digitalWrite(IN1, HIGH);
digitalWrite(IN2, LOW);
digitalWrite(IN3, HIGH);
digitalWrite(IN4, LOW);

delay(500);
delay(500);
delay(500);
delay(500);

delay(500);
delay(500);
delay(500);
delay(500);

//vai parar

digitalWrite(IN1, LOW);
digitalWrite(IN2, LOW);
digitalWrite(IN3, LOW);
digitalWrite(IN4, LOW);
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delay(500);
delay(500);
delay(500);
delay(500);

//vai abaixar a pa
servl.write(0);
//2 segundos para abaixar
delay(500);
delay(500);
delay(500);
delay(500);

//vai voltar por 4 segundos
digitalWrite(IN1, LOW);
digitalWrite(IN2, HIGH);
digitalWrite(IN3, LOW);
digitalWrite(IN4, HIGH);

delay(500);
delay(500);
delay(500);
delay(500);

delay(500);
delay(500);

//para por 1 segundo e volta a seguir a trilha
digitalWrite(IN1, LOW);

digitalWrite(IN2, LOW);

digitalWrite(IN3, LOW);

digitalWrite(IN4, LOW);

delay(500);

delay(500);

servl.write(90);

delay(500);

delay(500);

pegar = 1;



154 Diarios de Bordo

FleC CRS e shorauto

Santo André

Técnico em MECATRONICA Turma: 3° S

Nome dos Integrantes:

Ana Carolina Blasque Pereira— 57001
Isabely Vasconcelos Bomfim — 59185
Kaique Vieira Pergoli — 59025

Lucas Vinicius Liberalino Costa — 59002
Matheus Fernandes — 59021

Miguel Fortes dos Santos — 59020

Rafael dos Reis Sobreira — 59013

Yuri Renan Azevedo Alves — 59012

Titulo do TCC: A definir

Periodo: Semana 1 (20/02/24 — 27/02/24).
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Atividades Previstas para o Periodo: Formagao de grupos e definicdo de temas.

Atividades Realizadas por integrante: Criagcdo do grupo onde foram adicionados os
seguintes membros: Ana Carolina; Isabely Vasconcelos; Kaique Vieira; Matheus

Fernandes; Miguel Fortes; Lucas Vinicius; Rafael dos Reis e Yuri Renan.

Dificuldades encontradas no decorrer do periodo: Houve dificuldade para

definir os membros finais e na selecgao final de ideias.

Solugoes encontradas e/ou sugestoes para trabalhar as dificuldades:
Conseguimos definir os membros finais do grupo além de encontrar um meio de

comunicacao de ideias que favorece a todos.

Descobertas/Novas Indaga¢oes: Comegamos a questionar alguns pontos
dos projetos como ideias basicas além de desenvolver questionamentos

sobre como estes projetos funcionam.

Sugestoes da prépria equipe para as proximas etapas/ organizagao para o
desenvolvimento das atividades do préximo periodo: Definir e concretizar ideias e

também definir fungdes e prazos para cada membro da equipe.
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Jalio de ' -
Mesquita gsgltar%ouza

Santo André

Técnico em MECATRONICA Turma: 3° S

Nome dos Integrantes:

Ana Carolina Blasque Pereira— 57001
Isabely Vasconcelos Bomfim — 59185
Kaique Vieira Pergoli — 59025

Lucas Vinicius Liberalino Costa — 59002
Matheus Fernandes — 59021

Miguel Fortes dos Santos — 59020

Rafael dos Reis Sobreira — 59013

Yuri Renan Azevedo Alves — 59012

SAO PAULO

GOVERNO DO ESTADO

Titulo do TCC: A definir

Periodo: Semana 2 (27/02/24 — 05/03/24)
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Atividades Previstas para o Periodo: Selecio de ideias e rascunho dos desenhos.

Atividades Realizadas por integrante: Todos os membros do grupo participaram de um
Brainstorm de temas para a criagao do “Relatério de Croqui”.Com o membro “Kaique Vieira”

estando responsavel pelo rascunho dos desenhos.

Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Tivemos diversas ideias

avulsas que n&o estavam se concretizando em algo.

Solugbées encontradas e/ou sugestéoes para trabalhar as dificuldades:
Conseguimos filtrar entre todas as ideias que tivemos e selecionamos as que

continham uma base sélida para a criagao.

Descobertas/Novas Indagacdes: Descobrimos uma forma de desativacédo de ima onde,
quando aplicamos uma tenséo continua no mesmo, podemos desativar 0 seu magnetismo,

algo que pode ajudar em nossa ideia final.

Sugestoes da prépria equipe para as proximas etapas/ organizagdo para o
desenvolvimento das atividades do préximo periodo: Chegar a conclusdo da terceira

ideia e comecar a investigagao dos meios e problemas que podem surgir neste projeto.
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Etec QE PB SAO PAULO
Meus:}?xit: Centro GOVERNO DO ESTADO

Santo André

Técnico em MECATRONICA Turma: 3° S

Nome dos Integrantes:

Ana Carolina Blasque Pereira— 57001
Isabely Vasconcelos Bomfim — 59185
Kaique Vieira Pergoli — 59025

Lucas Vinicius Liberalino Costa — 59002
Matheus Fernandes — 59021

Miguel Fortes dos Santos — 59020

Rafael dos Reis Sobreira — 59013

Yuri Renan Azevedo Alves — 59012

Titulo do TCC: ROBO AGV

Periodo: Semana 3 (05/03/2024 - 12/03/2024)
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Atividades Previstas para o Periodo: Definigdo final entre as ideias

selecionadas anteriormente.

Atividades Realizadas por integrante: Todos os membros se reuniram com o
coordenador para poder ser realizada a analise dos temas sugeridos e definir qual

sera o projeto a ser desenvolvido

Dificuldades encontradas no decorrer do periodo: Houve dificuldade para

filtrar entre as ideias.

Solugdes encontradas e/ou sugestoes para trabalhar as  dificuldades:
Utilizando o “Thingiverse” conseguimos selecionar um robd estilo AGV que

funcione de forma automatizada.

Descobertas/Novas Indagagoes: Descobrimos mais opgdes de bragos roboéticos

que soam interessante e com isso aprendemos sobre a existéncia do “Robd AGV”.
Sugestoes da propria equipe para as proximas etapas/ Organizagao para o

desenvolvimento das atividades do préximo periodo: De acordo com os membros, no

momento ndo ha sugestdes aplicaveis para este estagio do TCC.
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Etec QE PB SAO PAULO
Meus:}?xit: Centro GOVERNO DO ESTADO

Santo André

Técnico em MECATRONICA Turma: 3° S

Nome dos Integrantes:

Ana Carolina Blasque Pereira— 57001
Isabely Vasconcelos Bomfim — 59185
Kaique Vieira Pergoli — 59025

Lucas Vinicius Liberalino Costa — 59002
Matheus Fernandes — 59021

Miguel Fortes dos Santos — 59020

Rafael dos Reis Sobreira — 59013

Yuri Renan Azevedo Alves — 59012

Titulo do TCC: ROBO AGV

Periodo: Semana 4 (12/03/2024 - 19/03/2024)
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Atividades Previstas para o Periodo: Continuagcdo das pesquisas de campo,

analise de dados e busca de exemplos de aplicagao do robd AGV.

Atividades Realizadas por integrante: Os integrantes do grupo se juntaram para
decidir modificagbes e alteracdes que poderiam ajudar na construgdo do projeto
e utilizagdo de exemplos para aplicagado para conseguirmos estudar qual sera a

programacgao do robd.

Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Houveram alguns conflitos
sobre como seria desenvolvida a programacdo em Arduino considerando as

atividades que o robd ira exercer.

Solugées encontradas e/ou sugestdoes para trabalhar as dificuldades: A
solugdo encontrada foi decidir planos reservas em relagdo a programagao, onde
iremos focar na principal e caso conseguissemos algum conhecimento que
ajudasse na reserva poderiamos testar e aplicar e teorizar se seria possivel aplica-

la.

Descobertas/Novas Indagagoes: Descobrimos novas formas de fazer com

que o robd se mova e faga o carregamento e descarregamento.

Sugestoes da prépria equipe para as proximas etapas/ organizagcdao para o
desenvolvimento das atividades do préximo periodo: As sugestdes para as proximas
etapas sdo comecar os estudos da programacao do robd e quais variagcbes podemos
adotar conforme o projeto for obtendo sucesso.
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Etec QE PB SAO PAULO
Meus:}?xit: Centro GOVERNO DO ESTADO

Santo André

Técnico em MECATRONICA Turma: 3° S

Nome dos Integrantes:

Ana Carolina Blasque Pereira— 57001
Isabely Vasconcelos Bomfim — 59185
Kaique Vieira Pergoli — 59025

Lucas Vinicius Liberalino Costa — 59002
Matheus Fernandes — 59021

Miguel Fortes dos Santos — 59020
Rafael dos Reis Sobreira — 59013

Yuri Renan Azevedo Alves — 59012

Titulo do TCC: ROBO AGV

Periodo: Semana 5 (19/03/2024 - 26/03/2024)



Atividades Previstas para o Periodo: Planejamento e inicio da pesquisa de

similaridade buscando encontrar locais onde o nosso projeto de Robd AGV é
utilizado na area industrial; com sucesso a pesquisa foi finalizada, e assim

comecamos a definir a ordem das prioridades para a realizacéo do projeto.

Atividades Realizadas por integrante: Todos os integrantes da equipe se
reuniram para coletar informacgdes com ideias e aplicagcbes do Robd AGV e
compartilhando com as integrantes: Ana Carolina e Isabely Vasconcelos,

para que elas formassem todas as informacgdes.

Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Houveram diversas ideias
que acabaram dando algumas divergéncias em relagdo a qual ideia final e definitiva
seria adotada em meio a tantas possibilidades.

Solugoes encontradas e/ou sugestoes para trabalhar as dificuldades: Apos
analise dos pontos positivos e negativos e quais objetivos estariam ao nosso

alcance conseguimos definir a ideia principal e o planejamento de prioridades.

Descobertas/Novas Indagagoes: Nosso grupo esta conseguindo coordenar as
ideias e sugestdes de forma uniforme além de planejar objetivos extras para o

projeto apos o sucesso do prototipo.

Sugestoes da propria equipe para as proximas etapas/ Organizagao para o
desenvolvimento das atividades do préximo periodo: Apds pequena reuniao
chegamos a conclusao que no momento nao existem sugestdes ou coisas para serem

alteradas.
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Etec QE P SAO PAULO
Meus:::it: Centro GOVERNO DO ESTADO

Santo André

Técnico em MECATRONICA Turma: 3° S

Nome dos Integrantes:

Ana Carolina Blasque Pereira— 57001
Isabely Vasconcelos Bomfim — 59185
Kaique Vieira Pergoli — 59025

Lucas Vinicius Liberalino Costa — 59002
Matheus Fernandes — 59021

Miguel Fortes dos Santos — 59020

Rafael dos Reis Sobreira — 59013

Yuri Renan Azevedo Alves — 59012

Titulo do TCC: ROBO AGV

Periodo: Semana 6 (19/03/2024 - 26/03/2024)
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Atividades Previstas para o Periodo: Para este periodo comecaremos a definir
alguns rascunhos feitos no AutoDesk Inventor, além de preparar algumas planilhas
para separar os dados e pesquisas sobre os custos dos materiais que seréo
utilizados. Também iniciaremos o planejamento dos objetivos para ajudar na

construgcédo do cronograma de atividades.

Atividades Realizadas por integrante: As integrantes Ana e Isabely ficaram

responsaveis pelo comeco da preparacdo do documento dos objetivos do projeto,
em uma reunido, todos os integrantes sugeriram ideias que pudessem incrementar
e enriquecer este documento. Os integrantes Kaique Vieira e Matheus Fernandes
ficaram responsaveis pelo primeiro “Sketch” (do Inglés: Rascunho) do Robo AGV
no Inventor para criar uma nocao de dimensdes. Miguel Fortes e Rafael dos Reis
foram responsaveis pelo estudo da programacao basica do projeto e os membros
Yuri Renan e Lucas Vinicius comecaram a definir a possivel quantidade e quais

itens poderiam ser utilizados e comprados para o projeto.

Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Houveram algumas
dificuldades para encontrar locais com pregos acessiveis para a tabela de
orcamento, além de sofrermos algumas complicacées para definir os objetivos

especificos.

Solugdes encontradas e/ou sugestdes para trabalhar as dificuldades: Com a reuniéao
dos integrantes e explicacdo em aula conseguimos ajustar os objetivos principais e
especificos para nosso projeto, além de conseguirmos filtrar da melhor forma quais

materiais deveriamos utilizar neste projeto.

Descobertas/Novas Indagagoes: Conseguimos aprender que a utilizacdo de
um Sensor Indutivo NPN poderia ser utilizado de forma que traria mais vantagens

para o projeto do que a utilizagao de um sensor infravermelho.



Sugestoes da propria equipe para as proximas etapas/ organizagao para o
desenvolvimento das atividades do préoximo periodo: De acordo com o
grupo e lideranga devemos utilizar essa semana para aprimorar s objetivos

principais especificos do nosso projeto.

544



Etec Qg P SAO PAULO
Meus:::it: Gentro GOVERNO DO ESTADO

Santo André

Técnico em MECATRONICA Turma: 3° S

Nome dos Integrantes:

Ana Carolina Blasque Pereira -57001
Isabely Vasconcelos Bomfim — 59185
Kaique Vieira Pergoli — 59025

Matheus Fernandes — 59021

Miguel Fortes dos Santos — 59020

Lucas Vinicius Liberalino Costa — 59002
Rafael dos Reis Sobreira — 59013

Yuri Renan Azevedo Alves — 59012

Titulo do TCC: ROBO AGV

Periodo: Semana 7 (26/03/2024 - 02/04/2024)



Atividades Previstas para o Periodo: Nesta semana ficamos focados em
definir os objetivos gerais e especificos do nosso projeto, houveram
progressos na programagao base e alguns rascunhos no Inventor foram

criados, no mais, foram apenas alguns avangos basicos.

Atividades Realizadas por integrante: Por ser uma semana com poucas
atividades para o nosso projeto, ficamos mais focados em concluir o arquivo

dos objetivos gerais e especificos.

Dificuldades encontradas no decorrer do periodo: Houveram algumas

dificuldades para achar os objetivos especificos dos materiais.

Solugdes encontradas e/ou sugestoes para trabalhar as dificuldades: As

solucdes encontradas foram utilizar do que ja construimos até agora no nosso

projeto e o que ja haviamos planejado anteriormente.

Descobertas/Novas Indagagoes: Conseguimos aprender algumas coisas a

mais dos sensores de indugao que poderiamos utilizar neste projeto.

Sugestoes da propria equipe para as proximas etapas/Organizagdao para o
desenvolvimento das atividades do proximo periodo: Para as proximas semanas

planejamos definir melhor nosso cronograma de atividades e uso de materiais.



Jalio de ' -
Mesquita SSSFJ%ouza

Santo André

Técnico em MECATRONICA Turma: 3° S

Nome dos Integrantes:

Ana Carolina Blasque Pereira -57001
Isabely Vasconcelos Bomfim —59185
Kaique Vieira Pergoli — 59025

Lucas Vinicius Liberalino Costa — 59002
Matheus Fernandes — 59021

Miguel Fortes dos Santos — 59020

Rafael dos Reis Sobreira — 59013

Yuri Renan Azevedo Alves — 59012

Titulo do TCC: ROBO AGV

Periodo: Semana 8 (02/04/2024 - 09/04/2024)

SAO PAULO

GOVERNO DO ESTADO
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Atividades Previstas para o Periodo: Para esta semana comegaremos a
confeccionar a tabela de atividades e o Diagrama De GANTT e analisamos os

precos para os materiais utilizados nos primeiros testes.

Atividades Realizadas por integrante: Por ser uma semana mais calma, todos
os integrantes do grupo foram ajudando com pesquisas de locais para compra de
materiais e também sugestdes de atividades que ocorrerao durante o periodo de

criagao do projeto para enriquecer o Diagrama de GANTT

Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: As dificuldades
encontradas pelos membros da equipe foram no planejamento de quais

atividades serao feitas no segundo semestre letivo.

Solugoes encontradas e/ou sugestoes para trabalhar as dificuldades: Para
solucionar o problema, mantemos a calma e distribuimos as atividades para
cada integrante conseguir demonstrar um aproveitamento maior durante a

semana.

Descobertas/Novas Indagagodes: Durante as pesquisas de materiais
foram encontradas outras formas de construir o projeto de forma mais

pratica.

Sugestoes da propria equipe para as proximas etapas/ organizagcao para o
desenvolvimento das atividades do proximo periodo: Para as proximas semanas
iremos continuar desenvolvendo toda a documentacgao para a finalizagao das atividades e

inicio das montagens e testes.



Etec Qg P SAO PAULO
Meus:::it: Gentro GOVERNO DO ESTADO

Santo André

Técnico em MECATRONICA Turma: 3° S

Nome dos Integrantes:

Ana Carolina Blasque Pereira — 57001
Isabely Vasconcelos Bomfim — 59185
Kaique Vieira Pergoli — 59025

Lucas Vinicius Liberalino Costa — 59002
Matheus Fernandes — 59021

Miguel Fortes dos Santos — 59020

Rafael dos Reis Sobreira — 59013

Yuri Renan Azevedo Alves — 59012

Titulo do TCC: ROBO AGV

Periodo: Semana 9 (09/04/2024 - 16/04/2024)



Atividades Previstas para o Periodo: Pesquisar e decidir a compra de pecas
para testes do protétipo, organizar o Diagrama de GANTT, comegar o relatorio

parcial.

Atividades Realizadas por integrante: O nosso integrante Yuri ficou responsavel
por organizar e montar Diagrama de GANTT; a lider do grupo Ana Carolina
comecgou a fazer o relatorio parcial; o Kaique estudou para aperfeigcoar as partes
do desenho técnico do Robé AGV; Miguel e Rafael estudaram a programacgao do

Robé; a Isabely ficou responsavel pelo diario de bordo da semana.

Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Encontramos Certas
dificuldades em relacdo ao Diagrama de GANTT, por exemplo, definir as tarefas
futuras e o tempo que vai ser levado; na programacgao, houve dificuldades juntar as

agdes do Robd entrega base AGV e o brago integrado.

Solugoes encontradas e/ou sugestoes para trabalhar as dificuldades: Para realizar o
Diagrama foi questionado as ideias em grupo para definir as tarefas futuras. Foi sugerido
para a programacgao terminar a légica de cada parte separadamente do Robd e depois

juntar as duas.

Descobertas/Novas Indagag¢odes: Descobrimos um site que foi avaliado com
precos mais baixos para comprar as pecas para o prototipo, ajudando a

economizar.

Sugestoes da proépria equipe para as proximas etapas/ organizagao para o
desenvolvimento das atividades do préximo periodo: Finalizar o relatério parcial,

aperfeicoar o relatorio de GANTT e comecar a realizar as compras das pecas da base.



Etec Qg P SAO PAULO
Meus:::it: Gentro GOVERNO DO ESTADO

Santo André

Técnico em MECATRONICA Turma: 3° S

Nome dos Integrantes:

Ana Carolina Blasque Pereira — 57001
Isabely Vasconcelos Bomfim — 59185
Kaique Vieira Pergoli — 59025

Lucas Vinicius Liberalino Costa — 59002
Matheus Fernandes — 59021

Miguel Fortes dos Santos — 59020

Rafael dos Reis Sobreira — 59013

Yuri Renan Azevedo Alves — 59012

Titulo do TCC: ROBO AGV

Periodo: Semana 10 (16/04/2024 - 23/04/2024)
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Atividades Previstas para o Periodo: Terminar o relatério parcial, concluir
temporariamente o nosso diagrama GANTT e fazer o desenho com as medidas parciais

para o relatorio.

Atividades Realizadas por integrante: A integrante Ana ficou responsavel por
terminar o relatério parcial, o Yuri terminou temporariamente o nosso diagrama de
GANTT, os integrantes Lucas, Kaique e Matheus fizeram os desenhos do projeto
para o relatério com medidas parciais, Miguel e Rafael fizeram mais pesquisas

para a programacao e a Isabely fez o diario de bordo da semana.

Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Encontramos certas

dificuldades para alinhar o tempo que vamos precisar para realizar as tarefas futuras no
diagrama de GANTT, também tivemos dificuldades com as medidas nos desenhos para

o relatério.

Solugodes encontradas e/ou sugestoes para trabalhar as dificuldades:
Discutimos entre nés e chegamos coletivamente ao tempo estimado para as tarefas
futuras, para o desenho pesquisamos e estudamos para chegar as provaveis medidas do

projeto.

Descobertas/Novas indagagodes: Nao obtivemos novas descobertas esta semana.

Sugestoes da propria equipe para as proximas etapas/ organizacao para o
desenvolvimento das atividades do préximo periodo: Organizar e distribuir

melhor as tarefas em grupo.
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FleS CpS e shorpauto

Santo Andreé

Técnico em MECATRONICA Turma: 3°S

Nome dos Integrantes:

Ana Carolina Blasque Pereira— 57001
Isabely Vasconcelos Bomfim — 59185
Kaique Vieira Pergoli — 59025

Lucas Vinicius Liberalino Costa — 59002
Matheus Fernandes — 59021

Miguel Fortes dos Santos — 59020

Rafael dos Reis Sobreira — 59013

Yuri Renan Azevedo Alves — 59012

Titulo do TCC: ROBO AGV

Periodo: Semana 11 (23/04/2024 - 30/04/2024)



Atividades Previstas para o Periodo: Terminar o relatério intermediario, fazer
pesquisas que melhorasse o projeto como: realizar buscas para as medidas previstas
do desenho técnico, melhoras para a programacgao, analises de preco das peg¢as no

mercado.

Atividades Realizadas por integrante: A Ana terminou o nosso relatério intermediario,
os integrantes Kaique, Lucas e Matheus pesquisaram sobre o desenho, o Miguel e o
Rafael pesquisaram sobre a programacao e a Isabely e o Yuri fizeram a pesquisa de

meédia de precos no mercado.

Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Tivemos certas dificuldades para

achar referéncias para o desenho e os melhores pre¢os no mercado.

Solugées encontradas e/ou sugestées para trabalhar as dificuldades: Nos

aprofundamos nas pesquisas para o melhor conhecimento das atividades.
Descobertas/Novas Indagagoes: Nao tivemos descobertas essa semana.
Sugestoes da prépria equipe para as proximas etapas/ organizagdo para o

desenvolvimento das atividades do préximo periodo: Ter mais engajamento

coletivo, incluindo colaboragao de todos e a devida participagao
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FleS CRS e shorauto

Santo André

Técnico em MECATRONICA Turma: 3°S

Nome dos Integrantes:

Ana Carolina Blasque Pereira — 57001
Isabely Vasconcelos Bomfim — 59185
Kaique Vieira Pergoli — 59025

Lucas Vinicius Liberalino Costa — 59002
Matheus Fernandes — 59021

Miguel Fortes dos Santos — 59020

Rafael dos Reis Sobreira — 59013

Yuri Renan Azevedo Alves — 59012

Titulo do TCC: ROBO AGV

Periodo: Semana 12 (30/04/2024 — 07/05/2024)



Atividades Previstas para o Periodo: Nesse periodo executar a continuidade nos
desenhos, além disso encontrar desenhos de exemplos que ajudardo no projeto final.
Em relacéo a programacéo, encontrar cdédigos que foquem mais no projeto. Além disso,

conversar para prever a compra do Kit, para comecar os primeiros testes.

Atividades Realizadas por integrante: o Kaique e o Lucas estdo fazendo o desenho
completo do projeto, o Rafael e o Miguel estdo fazendo pesquisas sobre bragos
roboticos que utilizam servo Motor para acoplar com nosso projeto, a Ana e Isabely
editaram e fizeram os diarios de bordos, o Yuri e o Matheus revisaram detalhadamente
o diagrama de GANTT.

Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Encontraram certas dificuldades
para dimensionar o brago robdtico e posicionar os componentes no desenho, na
programacao foi encontrado problemas para achar um brago que se adeque as

caracteristicas que queremos para o robd.

Solugdes encontradas e/ou sugestdoes para trabalhar as dificuldades: Estamos
pesquisando solugdes para o melhor desenvolvimento do desenho e buscando ainda

um brago adequado.

Descobertas/Novas Indagagoes: Novos trabalhos realizados em universidades que se

assemelham com o nosso projeto final que podem agregar no nosso desenvolvimento.

Sugestoes da propria equipe para as proximas etapas/ organizagdo para o
desenvolvimento das atividades do préoximo periodo: Comecar a desenvolver o

relatério final e atualizar o diagrama de GANTT.



FleS CRS e shorauto

Santo André

Técnico em MECATRONICA Turma: 3°S

Nome dos Integrantes:

Ana Carolina Blasque Pereira — 57001
Isabely Vasconcelos Bomfim — 59185
Kaique Vieira Pergoli — 59025

Lucas Vinicius Liberalino Costa — 59002
Matheus Fernandes — 59021

Miguel Fortes dos Santos — 59020

Rafael dos Reis Sobreira — 59013

Yuri Renan Azevedo Alves — 59012

Titulo do TCC: ROBO AGV

Periodo: Semana 13 (07/05/2024 — 14/05/2024)
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Atividades Previstas para o Periodo: Organizar e distribuir melhor as tarefas,
pesquisar sobre o brago, como: material, programacdo, funcionalidade, além de

pesquisar a parte elétrica que vamos utilizar focado no Brago Robético.

Atividades Realizadas por integrante: os integrantes farao as seguintes fungdes até o
término do més:

-Ana e Lucas: parte elétrica voltada para o robg;

-Rafael: programacéo;

-Miguel e Matheus: pesquisas da semana e a parte financeira;
-Kaique: desenho;

-Isabely, Yuri e Ana: parte tedrica.

Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Seguir com as fung¢des definidas
de cada integrante, muitas opgdes para uma funcionalidade, como por exemplo: motor,

braco e etc.

Solugdes encontradas e/ou sugestoes para trabalhar as dificuldades: Entramos em
uma discussao coletiva para reorganizar as tarefas, estamos realizando buscas para

conseguir definir uma dentre todas opgoes.

Descobertas/Novas indagag¢oes: Nao obtivemos novas descobertas.

Sugestoes da propria equipe para as proximas etapas/ organizagdo para o
desenvolvimento das atividades do préoximo periodo: Comecar a desenvolver o

relatério final e atualizar o diagrama de GANTT.



FleS CRS e shorauto

Santo André

Técnico em MECATRONICA Turma: 3°S

Nome dos Integrantes:

Ana Carolina Blasque Pereira— 57001
Isabely Vasconcelos Bomfim — 59185
Kaique Vieira Pergoli — 59025

Lucas Vinicius Liberalino Costa — 59002
Matheus Fernandes — 59021

Miguel Fortes dos Santos — 59020

Rafael dos Reis Sobreira — 59013

Yuri Renan Azevedo Alves — 59012

Titulo do TCC: ROBO AGV

Periodo: Semana 14 (14/05/2024 — 21/05/2024)



Atividades Previstas para o Periodo: Faremos pesquisas referente ao trabalho na
parte da realizagdo, discutiremos como vamos comegar a montar o trabalho e realizar a
parte pratica, desde as primeiras pegas até o projeto final, iremos efetuar a compra das

pecas do projeto e vamos tipos de bragos robdéticos e como imprimir na impressora 3D.

Atividades Realizadas por integrante: Rafael e Miguel organizaram uma parte da
programacao, Lucas e Ana efetuaram a compra de algumas pecgas para iniciar-se os
testes, Matheus e Kaique atualizaram nossa tabela de gastos, Yuri e Isabely

organizaram os diarios de bordo.

Dificuldades encontradas no decorrer do periodo: Nio foi encontrado nenhuma

dificuldade nessa semana.

Solugdes encontradas e/ou sugestoes para trabalhar as dificuldades: Nao tivemos

nenhum problema nesse periodo.

Descobertas/Novas indagagodes: Nao tivemos novas descobertas.

Sugestoes da propria equipe para as proximas etapas/ organizagdo para o
desenvolvimento das atividades do préximo periodo: Dependendo da entrega da

nossa compra, iniciaremos o periodo de testes.
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Etec g P9 SAO PAULO
Meuscl]‘:lit: Centro GOVERNO DO ESTADO

Santo André

Técnico em MECATRONICA Turma: 3°S

Nome dos Integrantes:

Ana Carolina Blasque Pereira — 57001
Isabely Vasconcelos Bomfim — 59185
Kaique Vieira Pergoli — 59025

Lucas Vinicius Liberalino Costa — 59002
Matheus Fernandes — 59021

Miguel Fortes dos Santos — 59020

Rafael dos Reis Sobreira — 59013

Yuri Renan Azevedo Alves — 59012

Titulo do TCC: ROBO AGV

Periodo: Semana 15 (21/05/2024 — 28/05/2024)

74



Atividades Previstas para o Periodo: Iniciar a montagem do nosso protétipo de teste,

fazer os slides da apresentacao parcial e relatorio parcial.

Atividades Realizadas por integrante: Rafael e o Miguel estdo comecando a
programar o arduino e os sensores, o Lucas, Yuri e Kaique estdo montando carcaga e

as integrantes Ana e Isabely estdo fazendo os slides e o relatério.

Dificuldades encontradas no decorrer do periodo: Nao foi encontrada nenhuma

dificuldade nesse periodo.

Solugées encontradas e/ou sugestoes para trabalhar as dificuldades: Nenhuma

dificuldade encontrada.
Descobertas/Novas indagagoées: Nao houve nenhuma descoberta.
Sugestoes da prépria equipe para as proximas etapas/ organizagdo para o

desenvolvimento das atividades do proximo periodo: Estar com o protétipo de testes

montado e programado, fazer os calculos, os slides e o relatorio.
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Etec Qg B SAO PAULO
MeL;cl::.lit: Centro GOVERNO DO ESTADO

Santo Andreé

Técnico em MECATRONICA Turma: 4°S

Nome dos Integrantes:

Ana Carolina Blasque Pereira— 57001
Isabely Vasconcelos Bomfim — 59185
Kaique Vieira Pergoli — 59025

Lucas Vinicius Liberalino Costa — 59002
Matheus Fernandes — 59021

Miguel Fortes dos Santos — 59020

Rafael dos Reis Sobreira — 59013

Yuri Renan Azevedo Alves — 59012

Titulo do TCC: ROBO AGV

Periodo: Semana 17 ( 22/07/2024 — 29/07/2024 )

753



Atividades Previstas para o Periodo: Melhorar a programacéo do projeto.

Atividades Realizadas por integrante: O integrante Rafael refez a programacgao do
projeto, Ana e Isabely ficaram responsaveis pelos os ajustes na parte teorica, inclusive

realizar o relatorio sobre o estado do robé.

Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: O Rafael teve algumas

dificuldades de criar algumas partes da programagao, como por exemplo usar o “if “.

Solugoes encontradas e/ou sugestoes para trabalhar as dificuldades: Ele realizou

certas pesquisas para obter o estado em que estamos.

Descobertas/Novas Indagagoes: Descobrimos que precisamos de uma bateria nova

para o projeto.

Sugestoes da propria equipe para as proximas etapas/ organizagdo para o
desenvolvimento das atividades do proximo periodo: Fazer a parte elétrica, dar

alguns ajustes no robd e arrumar o cronograma de GANTT.



Etec Qg B SAO PAULO
MeL;cl::.lit: Centro GOVERNO DO ESTADO

Santo Andreé

Técnico em MECATRONICA Turma: 4°S

Nome dos Integrantes:

Ana Carolina Blasque Pereira— 57001
Isabely Vasconcelos Bomfim — 59185
Kaique Vieira Pergoli — 59025

Lucas Vinicius Liberalino Costa — 59002
Matheus Fernandes — 59021

Miguel Fortes dos Santos — 59020

Rafael dos Reis Sobreira — 59013

Yuri Renan Azevedo Alves — 59012

Titulo do TCC: ROBO AGV

Periodo: Semana 18 (29/07/2024 — 05/08/2024)
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- Atividades Previstas para o Periodo: Reorganizar as tarefas e redistribuir
entre todos, focar em um novo brago robético e encontrar o melhor jeito para acoplar

todo o projeto.

- Atividades Realizadas por integrante: O grupo discutiu juntamente com a
ajuda dos professores Rinaldo e Wilson Duque sobre o melhor jeito e modelo para o

novo brago, entramos em um acordo sobre a divisao de tarefas.

- Dificuldades encontradas no decorrer do periodo: Encontrar um jeito para

que o brago e o robd funcionem juntos e sincronizados, escolher o novo braco.

- Solugoées encontradas e/ou sugestées para trabalhar as dificuldades:
Estamos em processo de pesquisa para resolver o problema sobre a funcionalidade
em conjunto do projeto

, estamos pensando em utilizar um sensor ultrassonico e estudando para a escolha

do braco que se adeque ao resto do projeto.

- Descobertas/Novas Indagagoées: Descobrimos o brago em cartesiano.

- Sugestoes da propria equipe para as proximas etapas/ organizagao para
o desenvolvimento das atividades do préximo periodo: Organizar o cronograma

de GANTT e decidir um projeto para o braco.
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Etec Qg B SAO PAULO
MeL;cl::.lit: Centro GOVERNO DO ESTADO

Santo Andreé

Técnico em MECATRONICA Turma: 3°S

Nome dos Integrantes:

Ana Carolina Blasque Pereira— 57001
Isabely Vasconcelos Bomfim — 59185
Kaique Vieira Pergoli — 59025

Lucas Vinicius Liberalino Costa — 59002
Matheus Fernandes — 59021

Miguel Fortes dos Santos — 59020

Rafael dos Reis Sobreira — 59013

Yuri Renan Azevedo Alves — 59012

Titulo do TCC: ROBO AGV

Periodo: Semana 19 ( 05/08/2024 — 12/08/2024 )
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Atividades Previstas para o Periodo: Decidir o que fazer em relagdo ao braco robdtico.

Atividades Realizadas por integrante: Em conjunto entramos novamente em
discussao sobre o que fazer com o brago do projeto, pois ja estamos a muito tempo
pesquisando e ndo esta entrando em harmonia com o resto do projeto. Entdo decidimos
mudar para uma garra de empilhadeira mudando totalmente os graus de liberdade

dessa parte.

Dificuldades encontradas no decorrer do periodo: Ainda estamos em discussao

sobre a forma que iremos fazer.

Solugoes encontradas e/ou sugestoes para trabalhar as dificuldades: Vamos fazer

toda a teoria para passar para o projeto fisico depois.

Descobertas/Novas Indagagoes: Descobrimos que fazer um brago robético € muito

mais complexo do que imaginamos.

Sugestoes da propria equipe para as proximas etapas/ organizagdo para o
desenvolvimento das atividades do préximo periodo: Vamos comecar uma
documentagao para a garra da empilhadeira, fazer o desenho dela, comecgar 0os nossos

calculos e sistemas elétricos.
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Etec Qg B SAO PAULO
MeL;cl::.lit: Centro GOVERNO DO ESTADO

Santo Andreé

Técnico em MECATRONICA Turma: 4°S

Nome dos Integrantes:

Ana Carolina Blasque Pereira— 57001
Isabely Vasconcelos Bomfim — 59185
Kaique Vieira Pergoli — 59025

Lucas Vinicius Liberalino Costa — 59002
Matheus Fernandes — 59021

Miguel Fortes dos Santos — 59020

Rafael dos Reis Sobreira — 59013

Yuri Renan Azevedo Alves — 59012

Titulo do TCC: ROBO AGV

Periodo: Semana 20 (12/08/2024 — 19/08/2024)

74



Atividades Previstas para o Periodo: Fazer um sketch da garra da empilhadeira para

que possamos imprimi-la na impressora 3D, reorganizar a programagao do rob6 AGV.

Atividades Realizadas por integrante: Rafael continua estudando sobre a
programacgao, buscando melhorias, Ana comegou a parte tedrica do projeto técnico,
Miguel e Lucas ficaram responsaveis por agilizar o esquema elétrico e o Kaique e Yuri

também fora adiantar o desenho da garra de empilhadeira.

Dificuldades encontradas no decorrer do periodo: Executar todas essas tarefas

dentro do prazo.

Solugoes encontradas e/ou sugestoes para trabalhar as dificuldades: Tentamos ao
maximo agilizar todas as partes, mas ainda sim faltou compromisso com certos

integrantes do grupo.

Descobertas/Novas indagagdes: Sem descobertas.

Sugestoes da propria equipe para as proximas etapas/ organizagdo para o
desenvolvimento das atividades do préximo periodo: Entrar na proxima semana

com mais garra para entregarmos um projeto técnico de qualidade.



Etec Qg B SAO PAULO
MeL;cl::.lit: Centro GOVERNO DO ESTADO

Santo Andreé

Técnico em MECATRONICA Turma: 4°S

Nome dos Integrantes:

Ana Carolina Blasque Pereira— 57001
Isabely Vasconcelos Bomfim — 59185
Kaique Vieira Pergoli — 59025

Lucas Vinicius Liberalino Costa — 59002
Matheus Fernandes — 59021

Miguel Fortes dos Santos — 59020

Rafael dos Reis Sobreira — 59013
Yuri Renan Azevedo Alves — 59012

Titulo do TCC: ROBO AGV

Periodo: Semana 21 (19/08/2024 — 26/08/2024)

g1



Atividades Previstas para o Periodo: Precisamos realizar pesquisas para fazer o
nosso fluxograma, a parte teorica do projeto técnico esta necessitando de mais atencao

também.

Atividades Realizadas por integrante: Focamos na parte tedrica, tentando melhorar
e enriquecer nossos projetos com as informagdes necessarias e fizemos testes com os

sensores acoplados no robé AGV, com a ajuda de todos.

Dificuldades encontradas no decorrer do periodo: Estamos com um pouco de
dificuldade para desenvolver a garra da empilhadeira e ja pensando em como juntar as

programacoes.

Solugdes encontradas e/ou sugestées para trabalhar as dificuldades: Doar um

pouco de tempo a mais para resolvermos esses obstaculos.

Descobertas/Novas indagagdes: Sem descobertas.

Sugestoes da propria equipe para as proximas etapas/ organizagdo para o
desenvolvimento das atividades do préximo periodo: Agilizar mais a parte tedrica,
trazendo o projeto para a vida real, onde precisamos mostrar quais componentes mais

se adequam ao projeto para a producio de juma empresa.



Etec Qg B SAO PAULO
MeL;cl::.lit: Centro GOVERNO DO ESTADO

Santo Andreé

Técnico em MECATRONICA Turma: 4°S

Nome dos Integrantes:

Ana Carolina Blasque Pereira— 57001
Isabely Vasconcelos Bomfim — 59185
Kaique Vieira Pergoli — 59025

Lucas Vinicius Liberalino Costa — 59002
Matheus Fernandes — 59021

Miguel Fortes dos Santos — 59020

Rafael dos Reis Sobreira — 59013

Yuri Renan Azevedo Alves — 59012

Titulo do TCC: ROBO AGV

Periodo: Semana 22 (26/08/2024 — 02/09/2024)



Atividades Previstas para o Periodo: Focar na empilhadeira, terminar o esquema

elétrico e atualizar algumas formatagdes do projeto técnico teorico.

Atividades Realizadas por integrante: Kaique e Yuri focaram no desenho técnico da
empilhadeira para podermos imprimir em 3D, Ana e Gabriel estdo atualizando o projeto
técnico tedrico, Miguel e Lucas fizeram o esquema elétrico, o Rafael esta sempre

estudando para a melhoria da programacao.

Dificuldades encontradas no decorrer do periodo: Tivemos certas dificuldades em
trazer a parte da empilhadeira para a vida real, em como executar, pois temos um prazo

curto e a mudanca foi de ultima hora.
Solucdes encontradas e/ou sugestoes para trabalhar as dificuldades: Mantemos a
calma, pensamos e dividimos as tarefas de pesquisas sobre a empilhadeira, gragas aos

nossos colegas Kaique e Yuri ja temos o desenho técnico desenvolvido.

Descobertas/Novas indagagodes: Nao tivemos.

Sugestoes da prépria equipe para as proximas etapas/ organizagdo para o

desenvolvimento das atividades do proximo periodo: fazer a compra do filamento.
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Etec Qg B SAO PAULO
MeL;cl::.lit: Centro GOVERNO DO ESTADO

Santo Andreé

Técnico em MECATRONICA Turma: 4°S

Nome dos Integrantes:

Ana Carolina Blasque Pereira— 57001
Isabely Vasconcelos Bomfim — 59185
Kaique Vieira Pergoli — 59025

Lucas Vinicius Liberalino Costa — 59002
Matheus Fernandes — 59021

Miguel Fortes dos Santos — 59020

Rafael dos Reis Sobreira — 59013

Yuri Renan Azevedo Alves — 59012

Titulo do TCC: ROBO AGV

Periodo: Semana 23 (02/09/2024 — 09/09/2024)
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Atividades Previstas para o Periodo: Escolher e comprar o filamento, ajustar a

programacgao e seguimos editando o projeto final.

Atividades Realizadas por integrante: Ana adicionou mais informagdes ao nosso
projeto técnico tedrico e Gabriel formatou, Rafael ajustou a programacéo do AGV pois
estavamos com alguns problemas nos motores dele, pois um ndo estava recebendo

tensao o suficiente.

Dificuldades encontradas no decorrer do periodo: Ajustar a programagao.

Solugoes encontradas e/ou sugestoes para trabalhar as dificuldades: ajustamos
a programagcéo e conseguimos fazer ele andar em linha reta modificando a velocidade

dos motores individualmente.

Descobertas/Novas Indagagodes: Descobrimos que o filamento é caro.

Sugestoes da propria equipe para as préximas etapas/ organizagao para o
desenvolvimento das atividades do préximo periodo: Vamos nos organizar para

comegar a imprimir a empilhadeira.
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Etec

Julio de
Mesquita
Santo Andreé

SAO PAULO

GOVERNO DO ESTADO

Centro
Paula Souza

Técnico em MECATRONICA Turma: 4° S

Nome dos Integrantes:

Ana Carolina Blasque Pereira — 57001
Isabely Vasconcelos Bomfim — 59185
Kaique Vieira Pergoli — 59025

Lucas Vinicius Liberalino Costa — 59002
Matheus Fernandes — 59021

Miguel Fortes dos Santos —-59020

Rafael dos Reis Sobreira — 59013

Yuri Renan Azevedo Alves -

59012

Titulo do TCC: ROBO AGV

Periodo: Semana 24 (09/09/2024 - 16/09/2024)
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Atividades Previstas para o Periodo: Formatar o Projeto Técnico tedrico, nos

programarmospara a impressédo da empilhadeira.

Atividades Realizadas por integrante: Continuamos adicionando informacgdes para a
parte tedrica e formatando conforme as formas pedidas. Tivemos um problema apds
terminarmos o desenho para imprimir a empilhadeira, fomos atraas do professor

Januario e ele nos aconselhoua melhor forma de realizar a corregéo do problema.

Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Desenho para imprimir a

empilhadeira.

Solugoes encontradas e/ou sugestoes para trabalhar as dificuldades: Procuramos

apoio do professor Januario.

Descobertas/Novas Indagac¢oes: Descobrimos que para imprimir alguma pecga na

impressora3D precisamos fazer o desenho cortado no meio.
Sugestdoes da propria equipe para as proximas etapas/ organizagiao para o

desenvolvimento das atividades do proximo periodo: Ajustar o desenho e continuar

enriquecendo nosso projeto técnico com as informagdes necessarias.
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Etec COS ggpe sAoPauLo

Mesquita
Santo André

Técnico em MECATRONICA Turma: 4° S

Nome dos Integrantes:

Ana Carolina Blasque Pereira — 57001
Isabely Vasconcelos Bomfim — 59185
Kaique Vieira Pergoli — 59025

Lucas Vinicius Liberalino Costa — 59002
Matheus Fernandes — 59021

Miguel Fortes dos Santos —-59020

Rafael dos Reis Sobreira — 59013

Yuri Renan Azevedo Alves -

59012

Titulo do TCC: ROBO AGV

Periodo: Semana 25 (16/09/2024 — 23/09/2024)
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Atividades Previstas para o Periodo: Ajustar o desenho e continuar enriquecendo nosso

projeto técnico com as informagdes necessarias.

Atividades Realizadas por integrante: Estamos revisando os calculos, refazendo o

desenhoda empilhadeira pois a impressao das pecgas iria demorar muito.

Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Desenho para imprimir a

empilhadeira.

Solugées encontradas e/ou sugestoes para trabalhar as dificuldades: Procuramos
apoio do professor Rinaldo, ele nos condicionou para a melhor forma de realizar o

desenho.

Descobertas/Novas Indagagées: Descobrimos que para imprimir alguma pecga na

impressora3D precisamos fazer o desenho cortado no meio e depois ho meio de novo.

Sugestoes da prépria equipe para as proximas etapas/ organizagao para o
desenvolvimento das atividades do préximo periodo: Ajustar o desenho e continuar

enriquecendo nosso projeto técnico com as informagodes necessarias.
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Etec Qg P9 SAO PAULO
Meuscl]‘:lit: Centro GOVERNO DO ESTADO

Santo André

Técnico em MECATRONICA Turma: 4° S

Nome dos Integrantes:

Ana Carolina Blasque Pereira — 57001
Isabely Vasconcelos Bomfim — 59185
Kaique Vieira Pergoli — 59025

Lucas Vinicius Liberalino Costa — 59002
Matheus Fernandes — 59021

Miguel Fortes dos Santos —-59020

Rafael dos Reis Sobreira — 59013

Yuri Renan Azevedo Alves -

59012

Titulo do TCC: ROBO AGV

Periodo: Semana 26 (23/09/2024 — 30/09/2024)
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Atividades Previstas para o Periodo: Ajustar o desenho e continuar enriquecendo nosso

projeto técnico com as informagdes necessarias.

Atividades Realizadas por integrante: Yuri e Kaique ajustaram o desenho para
comegarmosnovamente a imprimir, Ana continua trazendo informac¢des para 0 nosso

projeto tedrico.

Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Reajustar o desenho.

Solugdoes encontradas e/ou sugestdoes para trabalhar as dificuldades: Fizeram

pesquisaspara reparar o desenho.

Descobertas/Novas Indagagoes: Nao tivemos.

Sugestoes da prépria equipe para as proximas etapas/ organizacao para o

desenvolvimento das atividades do proximo periodo: comecar a imprimir as pegas.
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Etec Qg P9 SAO PAULO
Meuscl]‘:lit: Centro GOVERNO DO ESTADO

Santo André

Técnico em MECATRONICA Turma: 4° S

Nome dos Integrantes:

Ana Carolina Blasque Pereira — 57001
Isabely Vasconcelos Bomfim — 59185
Kaique Vieira Pergoli — 59025

Lucas Vinicius Liberalino Costa — 59002
Matheus Fernandes — 59021

Miguel Fortes dos Santos —-59020

Rafael dos Reis Sobreira — 59013

Yuri Renan Azevedo Alves -

59012

Titulo do TCC: ROBO AGV

Periodo: Semana 27 (30/09/2024 — 07/10/2024)
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Atividades Previstas para o Periodo: Comecar a imprimir as pecas.

Atividades Realizadas por integrante: Comecamos a imprimir novamente na impressora

3Dda escola e estamos revendo os calculos.

Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Como deixar a “caixa” suspensa em

cimado AGYV, as pessoas que desenharam ndo pensaram nessa problematica.

Solugbes encontradas e/ou sugestoes para trabalhar as dificuldades: Ainda néo

decidimosuma solugao, precisamos da “caixa” toda para poder racionalizar uma ideia.

Descobertas/Novas Indagagoes: Nao tivemos.

Sugestoes da prépria equipe para as proximas etapas/ organizagao para o

desenvolvimento das atividades do préximo periodo: Colocar a empilhadeira para

funcionar,descobrir a forma que vamos juntar a caixa e o AGV.
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Etec

Julio de
a Centro
Mesqult? Paula Souza
Santo André

||-|siomnuu>

GOVERNO DO ESTADO

Técnico em MECATRONICA Turma: 4°S

Nome dos Integrantes:

Ana Carolina Blasque Pereira— 57001
Isabely Vasconcelos Bomfim — 59185
Kaique Vieira Pergoli — 59025

Lucas Vinicius Liberalino Costa — 59002
Matheus Fernandes — 59021

Miguel Fortes dos Santos —-59020

Rafael dos Reis Sobreira — 59013

Yuri Renan Azevedo Alves -

59012

Titulo do TCC: ROBO AGV

Periodo: Semana 28 (07/10/2024 — 14/10/2024)
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Atividades Previstas para o Periodo: Colocar a empilhadeira para funcionar,

descobrir a forma que vamos juntar a caixa e o AGV.

Atividades Realizadas por integrante: Kaique e Lucas desenvolveram uma ideia
deixar a caixa suspensa em cima do AGV, que seria furar a caixa e passar quatro pinos
com o0 acabamento de rosca. Ana continuou enriquecendo o nosso documento do

projeto. O Rafael continua organizando as programacgoes.

Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Quebramos um pouco a cabecga

para descobrir como suspender a caixa do AGV.

Solugoes encontradas e/ou sugestoes para trabalhar as dificuldades: Juntamos

os conhecimentos que temos para resolver.
Descobertas/Novas Indagagoes: Nao tivemos.
Sugestoes da propria equipe para as proximas etapas/ organizagao para o

desenvolvimento das atividades do proximo periodo: Montar a caixar por completo

e furar ela para encaixar no AGV.

96



Julio de % ' -
a Cent
Mesquita Pg\TlarOSouza

Santo André

Técnico em MECATRONICA Turma: 4° S
Nome dos Integrantes:

Ana Carolina Blasque Pereira— 57001
Isabely Vasconcelos Bomfim — 59185
Kaique Vieira Pergoli — 59025

Lucas Vinicius Liberalino Costa — 59002
Matheus Fernandes — 59021

Miguel Fortes dos Santos —-59020

Rafael dos Reis Sobreira — 59013

Yuri Renan Azevedo Alves —

59012

Titulo do TCC: ROBO AGV

Periodo: Semana 29 (14/10/2024 -21/10/2024)

SAO PAULO

GOVERNO DO ESTADO

97



Atividades Previstas para o Periodo: : Montar a caixa por completo e furar ela para

encaixar no AGV.

Atividades Realizadas por integrante: Miguel, Kaique, Yuri e Lucas estédo
responsaveis por montar a caixa e juntar o AGV a ela. Ana esta organizando nosso
documento Rafael esta organizando a programagao.

Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Nenhuma.

Solugoes encontradas e/ou sugestoes para trabalhar as dificuldades: Nenhuma.
Descobertas/Novas Indagagoes: Nao tivemos.

Sugestoes da propria equipe para as préoximas etapas/ organizagao para o

desenvolvimento das atividades do préximo periodo: Estar com o projeto pronto,

para iniciar os testes praticos.



