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1. Introducéo

A partir da proposta de realizar um projeto técnico como forma de TCC (Trabalho
de Conclusdo de Curso), a equipe decidiu fazer um Sistema Roboético Servidor de
Cafés e Bolachas (SRCB) para atender a demanda de eventos e companhias que

optam por precisao e entretenimento para servir 0s seus clientes ou funcionarios.

O presente projeto tem por finalidade servir cafés e bolachas. Seu objetivo é
automatizar tarefas simples e recorrentes em situacées com fluxo alto de pessoas, a
fim de otimizar tempo e qualidade de servico, reduzindo custos de mao de obra. E
propésito do trabalho, também, garantir a satisfacdo do cliente através do

funcionamento do sistema e da qualidade do produto.

Para que isso seja possivel, sera feita a construcdo de um sistema com trés
principais componentes, que, através de uma esteira, um robd articulado e um sistema
de liberacéo de bolachas, café e agua, junto com elementos eletromecanicos, servirdo
o café do sabor desejado e a bolacha, sem interferéncia humana no momento do

preparo.

Além disso, o sistema pode apresentar a robética no dia a dia de um jeito pratico
e dinamico, tornando a &rea reconhecida e oferecendo um contato com esse setor de
grande importancia mundialmente, para pessoas que nao tem a oportunidade de

participar de feiras, eventos e workshops.
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2. Dados do Projeto

O projeto consiste em um sistema servidor de café automatizado que visa realizar
tarefas simples e com entretenimento, assim reduz custos e mao de obra de
funcionarios imprecisos. Ele € composto por um braco articulado, um sistema de agua,
um sistema responsavel pelo café solavel, um de bolachas e uma esteira que

“conecta” o pedido até o usuario.

Figura 1 — Sistema robdtico servidor de cafés e bolachas- Prototipo

Fonte: Foto de autoria prépria

Tem como principal area de abrangéncia: eventos, restaurantes, buffets, locais
com alta demanda e companhias que necessitam de precisdo e entretenimento para

servir seus clientes ou funcionarios. Como por exemplo: rob6 bartender

(Localizado na pesquisa de similaridade)
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Especialistas: Técnicos em mecatrénica
o Kayk de Farias Pinheiro (sistema de café e tabelas)
e Luciano Raimundo da Silva Sousa (sistema de bolachas e relagdo material)
e Manuela Castro Colodro (esteira e relatorios)
e Matheus Querino dos Santos (sistema de bolachas e relatorios)
« Nathélia do Amaral Silva Santos (esteira e relagdo material)

e Vinicius Stanguine Martin (sistema de café e tabelas)

2,1 Descricédo do cenario

O cenério de eventos e cultura brasileiro vem crescendo no decorrer dos ultimos
anos, apesar da grande queda de sofreram na época da pandemia do Covid 19.
Segundo dados do IBGE (Instituto Brasileiro de Geografia e Estatistica) e da Abrape,
de janeiro a outubro de 2023, o segmento teve um aumento de 46%, com uma
arrecadacdo de R$ 96,7 bilhdes, uma grande quantia que representa o futuro

promissor desse setor.

Tendo em vista esses dados e uma estimativa de rendimento de, no minimo, R$
75 bilhdes no ano de 2024, viu-se a necessidade de montar um mecanismo para
agilizar o processo de entrega de cafés e bolachas, geralmente servidas no final do
evento, para reduzir o custo operacional de funcionarios e equipamentos, além de

ser mais eficiente e trazer um maior lucro a longo prazo.

Dessa forma, o cenario brasileiro de automacdo em eventos sera revolucionado
através de rob6s que proporcionem eficiéncia e qualidade em tarefas que humanos
poderiam apresentar falhas e que, muitas vezes, ndo seguem um padrao de producéao,
elemento fundamental para o controle de gastos e logistica de reposicao.

2.2 Descricéo do Problema

No projeto em questéo, o objetivo do sistema automatizado servidor de cafés e
15



bolachas é reduzir o gasto de empresas responsaveis por grandes eventos com mao
de obra a longo prazo, como salarios dos funcionarios que iriam exercer essa funcgao.

Além disso, é importante citar a questdo da higiene. O capital humano é um
risco neste fator, visto que todos podem adquirir doengas e possuirem mal habitos que

tornam a manipulacao de alimentos anti-higiénica, logo deve ser considerado.

Deve-se dar importancia a problematica do tempo, do qual o sistema ira
otimizar o processo de servir o cliente, reduzindo o tempo de espera e

consequentemente satisfazendo-o.
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3. Cronograma

3.1 Primeiro semestre

Tabela 1 — Cronograma -primeiro semestre

TAREFA DESCRICAO DEPENDE | TEMPO INTEGRANTES
DE:

Criar e propor trés sugestfes de
possiveis projetos e apresenta-las
ao professor, contendo ideia

1 principal, imagem e seu - 2 semanas Todos
funcionamento

2 Decidir o projeto oficial 1 1 semana Todos
Elaborar pesquisas de
similaridade baseando-se no

3 1 1 Todos
projeto escolhido

semana

4 Elaborar objetivos gerais das 2 1 semana Nathalia
magquinas
Elaborar objetivos especificos do
sistema de armazenamento e .

5 4 3 semanas Kayk e Vinicius
liberacao do café
Elaborar objetivos especificos do Lucianoe
sistema de armazenamento e Matheus

6 4 3 semanas
liberacdo das bolachas

7 Elaborar objetivos especificos da 4 3 semanas Manuela e
esteira e recipientes expostos da Nathalia
maquina
Desenhar o sistema de
armazenamento e liberagéo do

8 5 2 semanas Manuela

café
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TAREFA DESCRI(;AO DEPENDE TEMPO INTEGRANTES
DE:
Procurar e escolher possiveis

9 projetos para o protétipo do robd 5 1 semana | Todos do Grupo
Pesquisar esteiras, seu
funcionamento, projetar e escolher
a que melhor se adequa,

10 considerando o tamanho das - 1 semana Manuela e
bolachas e a capacidade do peso Nathalia
dos copos

Desenhar o sistema de

1 armazenamento e liberagéo das 5 2 semanas Matheus
bolachas

12 Desenhar a esteira e 0s recipientes 7 2 semanas Manuela
expostos
Elaborar a programacéo das pecas Todos do

13 escolhidas para a impressora 3D 9 3 semanas grupo

14 Desenhar o projeto completo 12 2 semanas Manuela

Elaborar as estratégias para 12e 13 2 Todos

15 alcancar os objetivos especificos semanas

16 Comprar o filamento PLA HT para 13 3 Todos
impressao dos robds semanas

17 Imprimir as pegas dos robds 13 12 Todos

semanas
Dimensionar e desenhar o sistema
de armazenamento e liberacdo das Matheus, Kayk
bolachas, do café e o projeto o

18 completo para o relatério (AutoCad 14 3 semanas
e Inventor) Manuela

19 Analisar a proporcao de café,
agua e leite e calcular o tempo ) 5 Kayk e Vinicius

semanas
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TAREFA DESCRICAO DEPENDE TEMPO INTEGRANTES
DE:
Pesquisar componentes que
serao utilizados no sistema de
armazenamento e liberacdo das

20 bolachas, incluindo: servomotores, 18 2 Matheus e
sensor, placa de arduino, placas semanas Luciano
para a construcéo etc.

Pesquisar componentes e pre¢os

do sistema de armazenamento e

liberag&o de café, incluindo: tipos

de café soluvel, mangueiras, 18 2 Kayk e Vinicius

21 bombas, sensores capacitivos, semanas
placas de Arduino, fiacao elétrica
entre outros.

22 Fazer os calculos de tenséo, 20e 21 3 semanas Matheus e
corrente e poténcia Luciano
Pesquisar precos e tipos de
botoeiras, e escolher uma para
utilizacdo no trabalho, incluindo:
uma de emergéncia, 4 para - 2 Nathalia

23 escolha do café, 1 para escolha semanas
das bolachas

Pesquisar precos e materiais
ara a construcao dos recipientes .
24 P ¢ P - 2 Nathalia
semanas
Pesquisar copos e bolachas com
tamanho, capacidade, temperatura .

25 P P 2 Kayk e Luciano

desejados, e prego
semanas
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26

Pesquisar condimentos que serao
utilizados no projeto e seus precos,
incluindo: acucar, colheres palhetas,

pratos, geleias, copos etc.

2

semanas

Nathalia

20




3.2Diagrama de Gantt - Primeiro semestre

Tabela 2 — Diagrama de Gantt-Semana 1 a 6 - 19/02 a 29/03
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Tabela 3 — Diagrama de Gantt-Semana 7 a 12 — 01/04 a 10/05
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Tabela 4 — Diagrama de Gantt-Semana 13 a 19 — 13/05 a 28/06
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3.3 Segundo semestre

Tabela 5 — Cronograma Segundo semestre

- DEPENDE
TAREFA DESCRIGCAO DE TEMPO INTEGRANTES
27 Comprar os materiais da esteira - 2 semanas Todos do grupo
Comprar os materiais do sistema de
28 armazenamento e liberacédo das - 2 semanas Todos do grupo
bolachas e sistema de agua
Comprar o resto dos materiais do
29 ) - 2 semanas Todos do grupo
robd
_ Manuela e
30 Montar a esteira 27 3 semanas _
Nathalia
Construir a parte fisica do depésito
das bolachas e integrar os
31 . 28 2 semanas Todos do grupo
componentes eletrénicos ao
depdsito.
Montar o rob0, tirar e anotar medidas
32 das pecas e capacidade 29 3semanas | Todos do grupo
Comprar os materiais do sistema de
33 _ . ) 31 2 semanas | Todos do grupo
armazenamento e liberagéo de café
34 Comprar as botoeiras 32 2 semanas Todos do grupo
_ B Manuela e
35 Projetar a adaptacao da garra 32 2 semanas
Matheus
a6 Construir o sistema de - Todos do grupo
armazenamento e liberagéo do cafe 2 semanas
Elaborar uma programacao para o
movimento desejado, testando a Matheus e
37 ) L 36 3 semanas o
velocidade e a delimitacédo do Vinicius

espaco
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DEPENDE

TAREFA DESCRIQAO DE: TEMPO INTEGRANTES
38 Adaptar a garra para o copo 35 2 semanas | Todos do Grupo
Testar a resisténcia do copo em
relacdo ao liquido quente, bem como .
39 o 36 2 semanas Kayk e Vinicius
a resisténcia da garra com 0 copo e
programar a forca necessaria
Desenhar e projetar recipientes para
cada um dos condimentos,
40 _ 38 2 semanas Manuela
considerando o tamanho,
guantidade, capacidade e local
Correlacionar a programagao da Matheus e
41 _ _ ~ 38 2 semanas o
esteira com os movimentos do robd Vinicius
Elaborar a programacéao do sistema
das bolachas e testar os
42 equipamentos integrados ao 3 semanas Todos do grupo
depésito, bem a interacao entre o 41
armazenamento e o robd.
Calcular as medidas do sistema de .
43 i 41 e 42 2 semanas Kayk e Vinicius
café e as coordenadas do copo
) o . Manuela e
44 Construir os recipientes e testa-los 40 2 semanas .
Nathalia
Elaborar uma programacao para o
R _ _ Matheus e
45 robd relacionada aos movimentos 43 2 semanas o
) Vinicius
desejados
Comprar 0s copos e testar com o
46 . 45 2 semanas Todos do grupo
robo
Elaborar a programacéo do sistema
_ ) Matheus e
47 de armazenamento e liberagdo de 45 2 semanas o
Vinicius

café e simular o Sistema

28




DEPENDE

TAREFA DESCRICAO DE: TEMPO INTEGRANTES
Testar o funcionamento da esteira Todos do
48 ~ 47 1 semana
com os copos, bolachas e rob6 Grupo
Adicionar as botoeiras na
. R , Manuela e
49 programacéao do robd e do sistema 48 2 semanas .
Nathalia
em geral
Testar o funcionamento das
50 botoeiras, incluindo o botao de 49 2 semanas | Todos do Grupo

emergéncia e corrigir possiveis erros
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3.4 Diagrama de Gantt - Segundo semestre

Tabela 6 — Diagrama de Gantt-Semana 20 a 25 — 29/07 a 06/09
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Tabela 7 - Diagrama de Gantt-Semana 26 a 31 — 09/09 a 18/10
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4.  Objetivos
4.1 Objetivos Gerais

O Sistema Robdético Servidor de Cafés e Bolachas tem como principal
objetivo servir café e bolachas aos clientes em diversos ambientes, como
cafeterias, restaurantes, escritorios, eventos ou até mesmo residéncias. Para tal
execucao, retne diversos objetivos particulares, bem como: eficiéncia, precisao,
gualidade, consisténcia, automagao, conveniéncia, personalizacdo e custo-

beneficio.

No geral, sua finalidade é agilizar o processo de servir, a0 mesmo tempo
gue cativa o cliente atraves da tecnologia, melhorando a eficiéncia, a experiéncia

e a satisfacdo do consumidor.

E projetado para evitar erros e atrasos, de forma que reduza o tempo de
espera dos fregueses e melhore sua satisfagcdo. Também garante qualidade no

preparo no café seguindo instrucfes pré-programadas.

O robd prové qualidade e competéncia, demonstrando a importancia da
automacao em uma tarefa simples, uma vez que libera a equipe humana para
focar em outras atividades mais importantes, como atender aos clientes, limpeza

ou preparacao de alimentos mais complexos.

Além disso, € objetivo deste projeto que ele ofereca opcdes de
customizagéo, possibilitando ao cliente uma experiéncia personalizada com

base em suas preferéncias de sabores, formatos etc.

Também € propésito do robd o custo-beneficio, uma vez que sua
implantacdo pode reduzir potencialmente custos de mao-de-obra, tal que ndo

exige pausas ou salarios adicionais.

Destarte, o rob6 atende uma série de requisitos, principalmente no ramo
comercial e apresenta algumas vantagens em relacdo ao seu uso, sendo uma

escolha viavel para conquistar clientes por intermédio da automacéao.

Componentes

« Um sistema automatizado para liberar o p6 de café e café com leite;
33



e Um robd responsavel por pegar os copos, leva-los para o lugar adequado

e devolvendo-os a esteira;

« Uma esteira responsavel pela seguranca do cliente (para que 0 mesmo
ndo entre em contato com o rob@), além de servir como coordenada para

0 robo;
« Um sistema automatico de liberagédo de bolachas;
o Recipientes externos para a colocagao de condimentos;
o Botdes para a escolha de cafés e bolachas;
« Botdo de emergéncia;

« Sistema de liberacdo de agua quente para preparar as bebidas.

4.2 Objetivos especificos

Sistema de liberacdo do café: E responsavel pela liberacdo do café e/ou café
com leite e a distribuicdo dele. Comecara a partir da sele¢céo do produto que o
consumidor queira, assim dard inicio a producdo, tendo a liberacdo das

guantidades certas para tal finalidade (café ou café com leite).
Copos

e Pesquisar tipos de copos e a compatibilidade com a garra e com o sistema
do café para que nao ocorram falhas no processo

o Calcular o tempo para encher cada copo para poder identificar o volume

de trabalho

o Testar a resisténcia do copo em relacdo a temperatura para que 0 copo

nao se dissolva

o Testar a resisténcia do copo em relacdo a garra com o objetivo de
sabermos a for¢a necessaria para que 0 copo hao caia e nem se dissolva

durante o processo

e Pesquisar quantidade e preco dos copos para calcular o custo X beneficio

e efetuar a compra para realizar os testes
34



Tirar as medidas exatas do copo para realizar a programacéao da garra de

acordo com tal

Comprar os copos para realizar 0s testes e prosseguir com o projeto

Dispenser de po6s e liquidos

Pesquisar tipos de café e leite soluveis e decidir entre qualidade, custo X

beneficio e solubilidade do po

Elaborar o desenho do sistema para que possamos ter uma visualizacao

do projeto em si e suas dimensdes

Pesquisar bombas para a agua e suas vazfes com o objetivo de adquirir

um melhor rendimento e aquecimento

Pesquisar servo motores capazes de realizar as funcbes

designadas para tais
Pesquisar sensores capacitivos para verificar a presenca dos copos
Pesquisar placas arduino que atendam as nossas necessidades

Pesquisar resistores para usamos nos sistemas e na parte elétrica e nédo

ocorrerem sobrecargas

Pesquisar fontes de energia para encontramos a mais adaptavel e
eficiente para 0 nosso projeto

Desenvolver um recipiente para a agua seguindo as normas de seguranca
e armazenamento, visando a padronizacdo do processo, para melhor

seguranca e higienizagéo

Criar um parafuso de Arquimedes para realizar a dosagem do pé

selecionado previamente com base nos célculos

Desenvolver um sistema que leciona a direcdo da agua com o objetivo de

direciona-la para o recipiente de café ou leite

Criar um estoque para 0s pés seguindo as normas de segurancga e de

saude para proporcionar um projeto confiavel
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Ver a quantidade de agua que cada soluto necessita para obtermos uma

melhor qualidade e calcularmos a proporcao que pode ser realizado

Ver atemperatura ideal de cada ingrediente utilizado para a fabricacéo da

bebida, assim proporcionarmos uma melhor uma bebida

Calcular as coordenadas do local do copo para que o robd possa pegéa-lo

sem haver nenhum problema

Pesquisar precos de materiais em geral para que possamos enxergar

guais materiais tem o melhor custo x beneficio
Comprar os materiais a fim de iniciarmos a constru¢do do projeto

Elaborar a programag&o em conjunto com o robd afim de verificar erros e

controla-lo

Simular o sistema, para assim, detectar erros

Rob6: O robd pegaré o copo, o qual sera colocado por um humano em

um espaco pré-determinado, logo em seguida, situard o copo onde sera

despejado o liquido escolhido pelo cliente. Apés a finalizacdo do processo, 0

rob6 agarrard o copo e ira trazé-lo a posicao inicial (espaco determinado).

Determinar as dimensdes do rob6 para escolher um local de

tamanho adequado, além do tamanho das bolachas e do copo de café
Elaborar a adaptacéo da garra para o encaixe exato do copo

Desenhar o robé para definir as melhores dimensfes e compactar o

maximo possivel, para corte de custo

Pesquisar servomotores e 0s demais componentes que constituem o robd
para descobrir qual se adequa melhor as necessidades do rob6 e que

tenha a carga de trabalho desejada

Pesquisar placas Arduino ou outro tipo de microcontrolador para decidir
gual é o melhor para nossa aplicacao
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e Procurar resistores e 0s outros componentes na parte de sistema do
nosso robd, para que assim, possamos escolher aqueles que melhor

atendem as necessidades do projeto

e Calcular a forca do robd em relagdo ao copo de isopor e testar o robd
pegando o0 copo e assim ajustar sua programacao para que falhas possam

ser extintas
e Simular o funcionamento do rob6 para corrigir possiveis erros

e« Comprar os materiais que foram definidos anteriormente através de

pesquisas para iniciar a construcdo do trabalho proposto
e Construir o rob0 e testar a compatibilidade com o projeto

« Corrigir possiveis erros avistados para um melhor funcionamento do robd

Sistema de Agua: O sistema de agua, composto por uma bomba d’agua e uma
caldeira, sera responsavel por aguecer a agua até a temperatura necessaria para

0 preparo das bebidas.
e Pesquisar sobre maneiras de aquecer a agua

o Pesquisar bombas d’agua que resistam a alta temperatura e possuam a

vazéo adequada
e Pesquisar tipos de resisténcia para aquecimento
e Pesquisar meios de armazenar a agua aquecida

o Pesquisar mangueiras e vazdes de tais que suportam altas temperaturas

para atender as necessidades do nosso projeto

e Calcular a vazdo da agua e quantidade para cair em cada copo

proporcional a dosagem de po para a producdo dentro dos padrées
e Comprar 0s materiais

« Montar o sistema
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Sistema de bolachas: O sistema de bolachas sera responsavel pela entrega de

dois tipos de biscoitos, sendo eles sortido da marca Bauducco, para o publico

através de um mecanismo especifico.

Alimentos

Pesquisar tipos de bolachas servidas adequadas ao projeto com o

objetivo de escolher uma bolacha de qualidade e baixo custo

Pesquisar altura, peso e tamanho com a finalidade de elaborar

um sistema proporcional as bolachas

Desenvolver uma garra pensando no formato da bolacha com objetivo de

torna-la proporcional ao tamanho das bolachas

Pesquisar quantidade de bolachas com a finalidade para determinar a

guantidade de alimento para o cliente
Pesquisar valores para obter um baixo custo e determinar um preco final.

Comprar as bolachas escolhidas

Sistema de armazenamento e liberagdo: Sera um recipiente que ird estocar as

bolachas, ejetando-as para o robd que ir4 servir uma quantidade delimitada de

pacotes para o consumidor final.

Desenhar o armazenamento para melhor visualizacdo do projeto
Pesquisar a melhor maneira de ejetar as bolachas para melhor eficiéncia

Procurar fontes de energia com o objetivo de sustentar o sistema

sem queimar ou ultrapassar a corrente ideal

Pesquisar precos dos materiais para obter um baixo custo e determinar

um valor final e acessivel
Comprar os materiais para obtermos o sistema fisicamente

Construir o armazenamento em relacdo ao tamanho e quantidade de

bolachas
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« Correlacionar a programacéao do servo motor do sistema de bolachas com

a esteira, de maneira que funcione sem problemas

« Testar o sistema sozinho para corrigir possiveis erros

Esteira: A esteira € responsavel por entregar a solicitacdo do pedido do cliente
através do prato com o café e a bolacha ja postos em sua area determinada.
Além de ser projetada para prezar a seguranca do cliente, ndo o deixando entrar

em contato direto com a maquina.
Materiais

e Pesquisar esteiras com o0 objetivo de entender seu funcionamento e

desenvolver algo semelhante
o Pesquisar materiais para descobrir qual sdo os que melhor se adequam

o Desenhar a esteira e seus componentes para melhor visualizacdo do

projeto e definir medidas
« Simular o funcionamento da esteira para corrigir possiveis erros

e Pesquisar rolamentos para descobrir o que tem melhor tamanho e

se adequa ao projeto
o Pesquisar motores para descobrir qual que melhor se adequa a esteira

e Pesquisar sensores de final de curso para que a esteira pare

automaticamente

e Pesquisar sensores capacitivos para que a esteira identifique o copo

cheio de café e possa se movimentar

e Pesquisar placas de Arduino para a elaboracdo da programacdo dos

movimentos da esteira, utilizado como CPU da propria

o Pesquisar resistores para controlar a corrente e evitar sobrecarga

do sistema

e Pesquisar fonte de energia para escolher a que melhor se adapta ao

projeto
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Calcular a tensao e voltagem para que nao ocorra sobrecarga no sistema

Pesquisar preco de todos os materiais para obter um baixo custo e

determinar um valor final e acessivel
Elaborar a programacéao para controlar o movimento da esteira

Correlacionar a programacdo da esteira com o0s rob6s para que eles

trabalhem em conjunto

Testar a capacidade de tal para evitar acidentes em relagéo ao liquido no

copo
Testar a esteira com o0 copo e as bolachas para corrigir possiveis erros

Calcular a velocidade de funcionamento para que nao demore e nem ande

muito rapido ocasionando a queda do alimento

Limitacdo do espaco: Na superficie da esteira sera delimitado um espaco para

gue as pessoas coloquem o prato e 0 copo vazios. Esse espaco ira servir como

coordenada para os robds, porque eles estardo programados para pegar o copo

e entregar as bolachas naquele local.

Tirar as medidas dos pratos e copos para escolher o de melhor tamanho

e qualidade
Ver qual o espaco que os dois vao ocupar para demarcar o local sem erros
Limitar o espago

Coordenar os rob0s em relacdo a limitacdo de espaco para que eles

cologuem os alimentos e liquidos nos lugares certos.

Testar com 0s pratos e copos para corrigir possiveis erros e a velocidade

correta.

Parte externa do sistema: A parte externa do sistema sera responsavel pela

interacd@o do cliente com a maquina. Sendo composto pelos botées de escolha,
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botdo de emergéncia e recipientes, contendo condimentos para melhor

experiéncia do cliente.

Recipientes Expostos: Os recipientes expostos, fora da placa de protecéo dos
rob0s servem para melhorar a experiéncia do cliente, de modo que ele possa se
servir com base em suas preferéncias (quantidade de agucar, condimentos etc.)

€ ao mesmo tempo, sinta que teve uma interacdo com o robd.

Determinar o local dos condimentos

e Projetar o recipiente do acucar refinado (baseado no tamanho dos
sachés)

e Projetar o recipiente das colheres palhetas (baseado no tamanho das
colheres)

e Projetar o recipiente dos pratos quadrados (baseado no tamanho dos

pratos)
« Projetar o recipiente da geleia (ainda a definir tipo e sabor)
e Projetar recipientes dos copos (baseado no tamanho dos copos)

o Deixar exposto conforme a preferéncia do cliente para que ele possa

manusear e incrementar a comida.

Botdes: Os botbes serdo uma parte fundamental para a maquina, sendo que
eles vao ser responsaveis pela escolha do cliente e por mandar os sinais
necessarios para cada robd, e para o inicio do funcionamento do sistema. Além
de um botéo especifico (0 botdo de emergéncia) que foi criado por medidas de

seguranca, uma vez que apertado,

o Pesquisar sobre tipos de botdes com a finalidade de encontrar o modelo

gue melhor funciona no sistema e possui 0 melhor custo-beneficio

o Pesquisar pregos para redugao de custos a0 mesmo tempo prezando
qualidade

e Inserir recursos de seguranca (botdo de emergéncia) para que em

possiveis falhas da maquina, haja um controle
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Elaborar a programacéo para cada botdo em sua determinada funcéo

Elaborar sistema elétrico da maquina garantindo seu funcionamento

rapido, eficiente e preciso

Simular o funcionamento da maquina completa a fim de corrigir erros
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5. Materiais e métodos

5.1 Relagéo material

5.1.1 Parte elétrica
Servomotores

Os servomotores sao aplicados em atividades que exigem movimentos
precisos. Tém a capacidade de se mover em angulos ou distancias especificas
em determinada velocidade. Podendo ser de corrente continua ou alternada, o
servomotor é um motor elétrico rotativo e suas movimentagfes dependem

exclusivamente de um comando. Sendo assim, ndo possuem rotacgéo livre.

Através do feedback de posicdo, executado por um dispositivo
denominado encoder, 0 movimento rotacional do eixo € convertido em sinais
elétricos, tornando possivel o controle da velocidade e da posicéo final do motor.

Estes sinais elétricos sao lidos e interpretados pelo controlador.

No projeto em questdo, 0s servomotores sdo responsaveis por executar
movimentos em partes especificas do rob6. Eles sdo mais adequados para este

trabalho pois os movimentos devem ser precisos e controlados.
Servomotor 995

Amplamente utilizado em projetos com Arduino e robética, o Servo Motor
995 tem modulacdo analégica e garante boa resisténcia mecanica. Com uma
capacidade de rotacdo de 180°, trabalha com facilidade e precisdo. Sua

velocidade é de 0,20 seg/60° e pode ser alimentado com tensdes de 3 a 6V.

Eles sdo mais adequados para este trabalho pois os movimentos

controlados séo precisos.

Figura 3 — Servomotor MG995
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Servo 995 | Disponivel em: https://etechrobot.com/product/servo-motor-mg-995/

(Imagem meramente ilustrativa)

Tabela 9 - Especificacdes Técnicas-Servomotor 995

Modelo TowerPro MG995

Tenséo 4,8-7,2V

Tipo de engrenagem Metalica

Modulacéo Analdgica

Velocidade de Operacéo 0.17sec / 60 graus (4.8V sem carga)
Velocidade de Operacéo 0.13sec / 60 graus (6.0V sem carga)
Torque 9,4 kg.cm (4,8V)

Torque 11 kg.cm (6,0V)

Faixa de rotagcéo 360°

Tamanho do cabo 300mm

Dimensdes 40 x 19 x 43mm

Peso 699

Servomotor SG90

O Micro Servomotor SG90 também é utilizado em projetos contendo
Arduino, de robdtica e aeromodelismo. Sua capacidade de rotacdo é de 180° e

dispbe de 3 pinos para alimentacdo. Também contém bracos e parafusos.
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Figura 4 — Servomotor SG90S

Servo SG90 | Disponivel em: https://www.usinainfo.com.br/servo-motores/micro-servo-motor-9g
s$g90-180-16kgfcm-de-posicao-2299.html

(Imagens meramente ilustrativas)

Tabela 10 - Especificacdes Técnicas-Servomotor SG90

Voltagem de Operacéo 3,0-72v

Angulo 180 graus

Velocidade 0,12 seg/60Graus (4,8V) sem carga
Torque 1,2kg.cm (4,8V) e 1,6 kg.cm (6,0V)
Temperatura de operacgao -30°C ~ + 60°C

Tipo de engrenagem Nylon

Tamanho do cabo 245mm

Dimensodes 32x30x 12 mm

Peso 99
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Servomotor MG90D

E um dispositivo eletrdnico muito utilizado em projetos de robdética e
automacao industrial, movimentando e controlando objetos realizando
movimentos em 360°. Possui um mecanismo interno constituido por um motor
de corrente continua, um conjunto de engrenagens e um potencidmetro de
feedback.

O MG90D possui uma faixa de operacédo de tensao de 4,8V a 6,0V, o que
0 torna compativel com a maioria das fontes de alimentacédo utilizadas em
projetos eletrénicos. Ele também possui um torque de saida de 2,2 kg/cm, o que

o torna capaz de mover objetos com certa resisténcia.

Figura 5 — Servomotor MG90D

Servo motor MG90D | Disponivel em: https://produto.mercadolivre.com.br/MLB-4192047696-

servo-motor-tower-pro-mg90d-360-graus-_JM

(Imagens meramente ilustrativas)

Tabela 11 - EspecificacBes Técnicas-Servomotor MG90D

Tensao de operacao 4,8V a 6,0V

Torque maximo 2,2kg.cm

Velocidade maxima 0,11 segundos/60 graus
Angulo de rotacéo 360 graus
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Dimensdes 22,8x 12,2 x 28,5 cm

Peso 13,49

Arduino UNO

O Arduino UNO é uma placa que desenvolve projetos eletrdnicos. E
constituido por hardware e software, sendo uma opcdo muito versétil para

diversas aplicac6es, como ventiladores e controles, por exemplo.

Seu principal componente é o microcontrolador, cujo papel é executar programas

e analisar por quais canais € possivel a comunicagao entre externo e digital.

Usa-se o0 Arduino a partir de sua programacgao por meio de linguagem
baseada em C/C++, usando um ambiente grafico em Java. Deste modo, o
Arduino encontra-se de forma independente em qualquer objeto, dispensando

equipamentos extras além de um cabo USB.

Figura 6— Arduino UNO
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Arduino UNO | Disponivel em: https://www.casadarobotica.com/placas-

embarcadas/arduino/placas/placa-uno-r3-smd-atmega328-sem-cabo

(Imagens meramente ilustrativas)
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Tabela 12 — Especificages técnicas-Arduino UNO

Microcontrolador: ATmega328;
Tensao de Operacgéo: 5v
Tensé&o de entrada (recomendada): 7-12v;

Pinos de entrada/saida:

14 (dos quais 6 podem ser PWM);

Pinos de entrada analdgica: 6;
Corrente DC por pino 1/O: 40mA,;
Corrente DC para pino 3,3v S50mA,;

Meméria Flash:

32KB (dos quais 0,5KB sao usados
pelo Bootloader);

SRAM: 2KB - EEPROM:

1KB;

Velocidade do Clock:

16MHz;

Dimensodes

5,3cm x 7,3cm x 1,2cm;

Sensor de Proximidade Capacitivo

Um sensor de proximidade capacitivo € capaz de detectar a proximidade

— isto é, sem a necessidade de toque fisico — de qualquer material, seja ele

condutivo ou ndo. Ao identificar um movimento préximo, um LED se acende no

Sensor.

E indicado para maquinas industriais e linhas de transporte de cargas e

desempenha o papel de perceber quando a bolacha e o café tiverem sido

servidos.
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Figura 7 — Sensor de Proximidade Capacitivo

Sensor de Proximidade PNP | Disponivel em: https://www.saravati.com.br/sensor-de-

proximidade-capacitivo-ljc18a3-b-z-by-dc-6v-36v-pnp.html

(Imagens meramente ilustrativas)

Tabela 13 - Especificacfes Técnicas-Sensor de Proximidade PNP

Modelo LJC18A3-B-Z/BY
Marca OEM

Conexao 3 Fios
Polaridade PNP

Tensé&o de operacéo 6 a 36VDC
Corrente nominal 300mA
Distancia de deteccéo 1al10mm

Estado da saida

NA (normalmente aberto)

LED indicador de funcionamento

Sim

Resposta de Frequéncia

100Hz
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Temperatura de Operacao -25° C a+ 55 ° C (Nao-congelamento)

Deteccéo de objetos Condutor

Diametro da extremidade do sensor |16mm

Rosca M18 — 18mm

Comprimento do parafuso 60mm

Comprimento do fio 1m

Composicéao Metal, Plastico, Componentes
Eletrénicos

Origem China

Tamanho 31mm Largura x 70mm de

Comprimento x 31mm de Altura

Peso 85g

Sensor Ultrassénico

Os sensores ultrassOnicos sdo dispositivos que emitem ondas
sonoras de alta frequéncia e medem o tempo que essas ondas demoram até
chegar numa barreira, e sao refletidas de volta. S&o ideais para a deteccéo de
liquidos e aplicados em celulares, controle remoto, maquinas industriais, entre

outros equipamentos.
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Figura 8 — Sensor ultrassonico

Sensor Ultrassénico | Disponivel em: https://www.casadarobotica.com/sensores-e-

modulos/sensores/movimento-e-proximidade/sensor-ultrassonico-hc-sr04-sensor-de-distancia

(Imagem meramente ilustrativa)

Tabela 14 — Especificagfes Técnicas-Sensor ultrassdnico

Alimentacéao 5V (DC)
Corrente de Trabalho <2mA
Angulo Efetivo <15°
Distancia de Trabalho 2 cm até 500 cm
Resolucéo 0,3cm
Sinal de Saida 5V de alto nivel, OV nivel baixo
Sinal de Entrada Trigger 10 us impulso TTL
Sinal Echo saida TTL PWL sinal.
Motor DC

Os motores DC sao mais simples. Eles recebem, através de uma fonte de

alimentacdo, corrente continua e dependem de for¢cas produzidas por um campo
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magnético para converter energia elétrica para energia mecanica. Quando a
corrente elétrica atravessa a bobina e o campo magnético, o torque é produzido,

e consequentemente, o trabalho é gerado.

Tém-se algumas vantagens ao utilizar um motor de corrente continua,
bem como a baixa interferéncia eletromagnética, a estabilidade para placas de
circuito, a possibilidade da realizacdo de um produto com energia da propria

bateria, e um melhor controle de velocidade.

O motor definido para o projeto é o Motor DC 12v

Figura 9 — Motor DC

Motor 12V | Disponivel em: https://www.robocore.net/motor-motoredutor/motor-akiyama-12v-
12500rpm?gad_source=1&gclid=Cj0KCQjwmt24BhDPARISAJFYKKkO7uZvROHhN2ZTg-
MmxO85SHSYqQa0um521kWIOMwTXnLOuS43aK7UaAvmfEALwW_wcB

(Imagens meramente ilustrativas)

Tabela 15 - Especificacdes Técnicas-Motor DC 12V

Tensao de Alimentagao 12Vvdc
Corrente (sem carga) 190 mA
Rotacdo Nominal 12500 rpm
Corrente (maximo rendimento) 700 mA
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Poténcia 4.85W

Torque 53 gf.cm

Peso 49 ¢

Bomba d"4gua

A funcdo da bomba d 'agua é, basicamente, transferir agua de um lugar
para outro. Um exemplo de aplicacdo é a transferéncia de &agua para
abastecimento de residéncias e prédios, industria ou pequenas irrigacdes, como
pocos cartesianos, pordes, caixas d aguas etc. No projeto, fara a succéo da agua

guente da caldeira, transferindo-a para o copo.

Figura 10 — Bomba d’agua

9

Bomba d"agua | Disponivel em:

https://www.wjcomponentes.com.br/motores/mini-bomba-de-agua-rs-385?parceiro=6298

(Imagens meramente ilustrativas)

Tabela 16 - Especificacdes Técnicas-Bomba d agua

Material Metal, plastico

Entrada/Saida 1/2
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Voltagem DC9al5Vv

Tenséo 12V
Vazédo de agua maxima ~1,5a2l/m;
Peso 100g

Fios de Cobre para Resisténcia 750 Volts com 100 Metros 6,0mm

Os fios de cobre séo produtos utilizados em diversas aplicacdes elétricas,
por exemplo em situacdes de transmisséo de energia, aterramento, sistemas de
protecdo contra descargas atmosféricas e outras. Sdo amplamente usados
nessas aplicagbes uma vez que garantem uma Otima condutividade elétrica e

alta resisténcia a corrosao.

Figura 11 — Fio de cobre

Cabo Flexicom Vermelho de Cobre | Disponivel em:
https://www.copafer.com.br/caboflexicom-vermelho-de-cobre-750-volts-com-100-metros-6-

0mm379310cobrecomp1102022?tsid=69&gad_source=1&gclid=EAlalQobChMIo4y0OouiKhgMV
XEVIAB2M2wicEAQY CCABEgJqDPD_BwE

(Imagens meramente ilustrativas)
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Tabela 17 - Especificac6es Téecnicas-Cabo Flexicom Vermelho de Cobre

Secdo Nominal (mm2) 6,00
Classe Encordamento do Condutor |C4
Diametro do Condutor 31
Espessura de Isolagdo (mm) 0,8
Diametro Externo(mm) 4,6

Peso Liquido (Kg/100 m) 6,28
Tensao de Trabalho (V) 450/750 V

Chaleira Elétrica

A chaleira elétrica tem a funcdo de armazenar a 4gua quente a ser

misturada com o p6 do café solavel.

Figura 12 - Chaleira Elétrica

Chaleira Elétrica| Disponivel em: https://www.amazon.com.br/Chaleira-EI%C3%A9trica-Jarra-
Unitermi-Atacama/dp/B07ZQMQH7M

(Imagem meramente ilustrativa)
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Tabela 18 - Especificagbes Técnicas - Chaleira Elétrica

Marca Unitermi

Tensao 220 volts

Poténcia 1800 watts

Capacidade 1,5L
Jumpers

O Jumper € um pequeno condutor utilizado para conectar dois pontos de

um circuito eletrénico utilizado para a programacao do Arduino.

Figura 13 Jumpers

Jumper Macho-Fémea | Disponivel em: https://www.fermarc.com/jumpers-macho-femea-x40-

unidades-30cm

Tabela 19 - Especificagdes Técnicas-Jumper Macho-Fémea

Seccéo 24 AWG
Comprimento 20cm
Largura 2,54mm
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Modulo Relé

O modulo relé é um dispositivo utilizado em diversas aplicacdes e é
utilizado em diversos projetos de automacao residencial e industrial para controle

de dispositivos elétricos de alta poténcia e sistemas de seguranca.

Figura 14 Relé

Médulo Relé | Disponivel em:
https://www.eletrogate.com/modulo-rele-1-canal-5v

(Imagem meramente ilustrativa)

Tabela 20 — Especificagbes técnicas-Modulo relé

Tensao de Operacéo 5V DC (VCC E GND)

Tensao de Sinal TTL - 5V DC (IN)

Corrente Tipica de Operacéao 80mA

Capacidade do Relé 30V DC e 10A ou 250V AC e 10A
Tempo de Resposta 5~10m(s)
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5.1.2 Parte mecanica porcas

As porcas sao elementos de fixacdo utilizados para travar a rosca do
parafuso, de forma que evite o afrouxamento. Para garantir o poder da fixacéo,
pode-se usar uma arruela, evitando que a porca se solte ao receber vibracdes

ou pulsos, por exemplo.

Existem diferentes tipos de porcas que sdo escolhidas para diversas
aplicacfes. A porca mais comum e unicamente utilizada no trabalho é a porca
sextavada, pois é compativel com o propésito do projeto e, com a maior parte
das aplicagdes em geral.

Porca Auto-Travante M3

A porca autotravante possui sistema préprio de travamento, através de um
filete sobre os flancos dos parafusos ou pinos. Sua estrutura apresenta um
corpo de porca e de uma rosca postica. E resistente & corrosdo, e proporciona

uma fixacéo segura e firme.

Figura 15 — Porca auto-travante M3

-
N

Porca Auto-travante M6 | Disponivel em:
https://lwww.impactocnc.com/porca-sextavada-auto-travante-din-934-m6-100-aco-carbono-zb

(Imagem meramente ilustrativa)
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Tabela 21 - Especificagbes Técnicas-Porca Auto-Travante M3

Material Aco Baixo Carbono
Dureza 8.8

Acabamento Zincado Branco
Dimensdes DIN 985 (ISO 965)
Passo MA - 0,5

Rosca DIN 13 (ISO 965)
Diametro 3,0 mm

Chave de Aperto (mm) 3

Porca Auto-Travante M4

Tabela 22 - EspecificagBes Técnicas-Porca Auto-Travante M4

Material Aco carbono
Dureza 8.8

Acabamento Zincado Branco
Dimensdes DIN 985 (ISO 965)
Passo MA - 0,7

Rosca DIN 13 (ISO 965)
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Diametro

4.0 mm

Chave de Aperto (mm)

Porca Auto-Travante M6

Tabela 23 - EspecificacBes Técnicas-Porca Auto-Travante M6

Material Aco carbono
Acabamento Zincado Branco
Rosca/Passo MA - 1.00
Altura 8 mm
Chave 10

Parafusos

O parafuso é uma peca metalica em formato conico ou cilindrico, fissurada

em espiral, que serve para a fixacdo de duas ou mais superficies, e, por isso,

desempenha uma missdo crucial em muitos dispositivos, maquinas ou

estruturas.

Cada parafuso € moldado perfeitamente para sua porca e rosca

correspondente. Sua cabeca pode ser quadrada ou sextavada, de forma a ser

utilizada por chave de boca ou chave inglesa.

Os parafusos transformam uma for¢ca suave em uma forca forte e linear

através da fissura espiral chamada “rosca”. Cada vez que o parafuso é virado

em sentido horario, a rosca puxa-o a uma curta distancia, criando assim uma

forca de compreenséao entre as superficies que esta fixando.
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Parafuso Sextavado M6x25

O parafuso sextavado, ou parafuso de cabeca sextavada, € um fixador
mecanico versatil, com a cabeca hexagonal. Em sua haste, possui uma rosca

que permite seu aparafusamento em um objeto ou em uma porca.

Devido ao seu formato sextavado, a utilizagao deste parafuso proporciona
algumas vantagens, como a facilidade do uso e a inser¢cao de chave de boca,

aplicando um torque adequado.

E utilizado em montagens mecanicas, por exemplo a fixacdo de pecas em
maquinas, equipamentos industriais, veiculos, dispositivos eletrénicos, entre

outras aplicacoes.

Figura 16 — Parafuso Cabeca Panela M6x25

Parafuso Sextavado M6x25 | Disponivel em: https://www.parafusofacil.com.br/parafuso-
magquina/parafuso-phillips-maquina/parafuso-phillips-maquina-panela-ma-6-x-25-ferro-
bicromatizado/?gad_source=1&gclid=EAlalQobChMI1prPg_2miAMV6iutBh1PMzccEAQYAIABE
gKZCPD_BwWE

(Imagens meramente ilustrativas)

Tabela 24 - Especificacdes Técnicas-Parafuso M6x25

Acabamento Bicromatizado
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Sistema de Rosca MA
Forma da Rosca Inteira
Modelo Sextavado
Tipo da Cabeca Panela
Material Ferro

Parafuso M3X20

Tabela 25 - Especificacdes Técnicas-Parafuso M3x20

Diametro 3mm
Comprimento (mm) 20mm
Rosca/Passo MA-0,50
Chave 2,5mm

Altura da Cabeca 3mm
Diametro da Cabeca 5,50mm
Material Ferro
Acabamento Bicromatizado
Dimensdes DIN 7985

62




Parafuso M3x10

Tabela 26 - Especificacdes Técnicas Parafuso M3x10

Diametro 3mm

Comprimento (mm) 10mm

Tipo de Cabeca Panela

Sistema de Aperto Philips

Tipo de Rosca MA (Rosca Grossa)
Material Ferro

Tratamento Bicromatizado

Parafuso Cabeca Panela M4x30

Tabela 27 - Especificacdes Técnicas-Parafuso M4x30

Comprimento (cabeca + corpo)

30mm

Passo da Rosca

MA-0,70mm

Direcédo do passo

Rosca normal direta

Material

Ferro

Acabamento Superficial

Bicromatizado

Altura da Cabeca

2,20mm

Diametro da Cabeca

7,50mm
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Chave Phillips 2 (6,35mm diametro da chave)

Comprimento do corpo com|27,80mm

Rosca (mm)

Parafuso Cabeca Panela M4 x 20

Tabela 28 - Especificacdes Técnicas-Parafuso M4x20

Comprimento (cabeca + corpo) 20mm

Passo da Rosca MA-0,70mm

Diregcédo do passo Rosca normal direta

Material Aco Carbono

Acabamento Superficial Bicromatizado (amarelado)

Altura da Cabeca 2,20mm

Diametro da Cabeca 7,50mm

Chave Phillips 2 (6,35mm diametro da
chave)

Comprimento do corpo com Rosca |17,80mm

(mm)

Quantidade de fios 25,4 filetes (aproximadamente)

64




Parafuso M4x40

Tabela 29 - Especificacdes Técnicas-Parafuso M4x40

Material Aco Baixo Carbono
Dimenséo Din 79858 — isso 7045
Rosca Din 13 —isso 965
Acabamento Bicromatizado

Parafuso M4x70 Rosca parcial

Figura 17 - Parafuso M4x70 Rosca Parcial

Parafuso M4 x 70 Rosca Parcial | Disponivel em:

https://www.lojasmixpar.com.br/item/parafuso-allen-cilindrica-129-m4-x-70mm-din-912

(Imagens meramente ilustrativas)

Tabela 30 - Especificacdes Técnicas-Parafuso M4x70

Diametro(mm) 4

Comprimento(mm) 70



http://www.lojasmixpar.com.br/item/parafuso-allen-cilindrica-129-m4-x-70mm-din-912

Tipo de Rosca Maquina

Tipo de Cabecga Cilindrica

Material Aco Liga

Arruelas M4

Amplamente utilizado em montagens de maquinas e equipamentos, a
arruela M4 lisa é um elemento de fixacdo que proporciona estabilidade na base

para o contato do parafuso ou poca com a peca onde serd aplicada a fixacao.

Figura 18 — Arruelas M4

Arruelas M4 | Disponivel em:
https://www.parafusofacil.com.br/ProdutosDetalhes.php?Codigo=1247200&gad _source=1&gcli
d=CjwKCAjwmrgzBhAoEiwAXVpgory12fX-
jPTGuyC503mToWrS170QcgT3biJ3nyMKZhbUnsntpiEOweRoCISAQAVD_BwE

(Imagem meramente ilustrativa)

Tabela 31 - Especificacdes Técnicas- Arruelas M4

Descri¢éo Arruela Lisa 4 (4.4 x 9 x 0.80) Aco

Carbono Zincado (Trivalente)

Norma DIN 125
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Diametro Nominal 4

Material Aco Carbono
Acabamento Superficial Zincado (Trivalente)
Milimetro ou Polegada Milimetro
Espessura 0.80

Diametro Interno 4.4

Diametro Externo 9

Esferas de Ago 6mm

Esferas de aco de @6 mm s&o componentes mecanicos versateis usados
em uma variedade de aplicacbes e projetos. Elas sdo responsaveis pela
transmissao de forgca e movimento, e permitem a rotacédo suave e a reducao do

atrito entre duas superficies em movimento relativo.

Figura 19 — Esferas de aco 6mm

z6mm Esferas de Aco | Disponivel em:

https://produto.mercadolivre.com.br/MLB-2793019557-200-unidades-esferas-6mm-aco-munico-
bbs-c11-rossi-airgun-_JM#position=6&search_layout=stack&type=itemé&tracking_id=1a038dbc-
2b57-4b04-8125-02f5afb906c1

(Imagens meramente ilustrativas)
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Tabela 32 - EspecificagBes Técnicas Esferas de aco 6mm

Modelo 6 mm — 200 unidades
Calibre 6mm

Unidades por Embalagem 200

Peso do Chumbinho 0.8g

Tipo de Chumbinho Esférico

Material Aco

Rolamento 606Z2Z

O micro rolamento 606ZZ rigido de esferas, € feito para eixos de 6mm.
Ele é ideal para aplicagcbes em pequenos espacos e possui dupla blindagem de

aco (Zz), sem flange, em aco cromo.

Por sua versatilidade, ganha lugar em diversas aplicacbes, como
equipamentos eletronicos, ferramentas elétricas e instrumentos médicos.
Também possui em suas propriedades a alta precisdo, o baixo atrito e a boa

duracao.

Figura 20 - Rolamento 606ZZ

Rolamento 606ZZ| Disponivel em: https://www.felap.com.br/rolamento-de-esfera-606zz-
211012-0-makita/p/211012-
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WWFIMhChvcV9foHIMQOfH7HJqylj230hRVccaAmRVEALW._wcB

(Imagens meramente ilustrativas)

Tabela 33 - Especifica¢cbes Técnicas- Rolamento 60622

Modelo 60627

Diametro Interno 6mm

Diametro Externo 17mm

Largura 6mm

Material Aco

Tamanho 17mm Largura x 17mm Profundidade x 6mm
Altura

Peso 59

Mancal de Rolamento 08mm

O elemento de maquina mancal de rolamento serve para apoiar

elementos de transmissdo mecanica. E usado quando necessita-se obter

eficiéncia na transmissdo de poténcia do sistema. E composto por dois furos

concéntricos e um elemento rolante entre estes.

Eles comportam rolamentos de esfera, de rolos ou de agulhas, que é

montado no furo do mancal para suportar o eixo.
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Figura 21 — Mancal de Rolamento 8mm

Mancal de Rolamento | Disponivel em:

https://www.abecom.com.br/o-que-e-um-mancal-quais-0s-principais-tipos/

(Imagens meramente ilustrativas)

Tabela 34 — Especifica¢des técnicas-Mancal de Rolamento 8mm

Material Ferro fundido

Medida do Eixo 8mm

Rolamento 8 mm

O rolamento trata-se de componentes de transmisséo, eficazes em
movimentos relativos. Sua funcao € guiar e sustentar elementos rotativos com o

menor atrito possivel entre eles.

Figura 22 — Rolamento 8mm

Rolamento 50mm | Disponivel em: https://ircrolamentosecorrentes.mercadoshops.com.br/MLB-
1537003511-rolamento-uc210- eixo-50mm-_JM

(Imagens meramente ilustrativas)

70


http://www.abecom.com.br/o-que-e-um-mancal-quais-os-principais-tipos/

Tabela 35 - Especificagdes Técnicas-Rolamento 8mm

Material Aco

Necessidade de lubrificacéo | SIM - Lubrificavel

Restricao Ambiente agressivo quimicamente

Fixagcdo ao eixo por interferéncia e parafuso

Bomba

Carga moderada e baixa rotagao

Lona para Esteira

A lona da esteira € a superficie que levara o prato e o copo servido na
area delimitada ao término das ac¢Oes realizadas pelos robés. Ela precisa ser
firme e estética, dado que € de suma importancia que o produto chegue ao
cliente em perfeito estado, como o produto promete.

Figura 23 — Lona para Esteira

Lona para Esteira | Disponivel em:
https://produto.mercadolivre.com.br/MLB-3492240371-1-correia-

transportadora-de-pu-para-alimentos

(Imagens meramente ilustrativas)
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Tabela 36 - EspecificacOes Técnicas-Lona para Esteira

Comprimento x Largura 1.242m x 0.15m
Material da estrutura Trama Téxtil
Material da correia PVvC

Mangueiras de Silicone de Alta Resisténcia

As mangueiras de silicone sdo amplamente utilizadas em diversas areas
industriais. Apresentam uma grande resisténcia, podendo resistir a variagdo de

temperatura, de -55°C a 300°C.

Podem ser utilizados no setor quimico, alimenticio, farmacéutico,

automobilistico, petroquimico, siderurgico etc.

No caso do projeto, sera usado para realizar o transporte do café até onde

acontece o despejo deste no copo.

Figura 24 - Mangueiras de Silicone de Alta Resisténcia

Mangueira de Silicone | Disponivel em:

https://www.mjvsilicones.com.br/mangueira-de-silicone.php

(Imagem meramente ilustrativa)
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Tabela 37 - Especificagfes Técnicas-Mangueira de Silicone

Diametro Interno 10mm X Diametro Externo 12mm

Comprimento de 1 metro

Resisténcia a temperaturas altas

Resisténcia a temperaturas baixas

AtoXxico

Poliacetal

O Poliacetal é um material considerado termoplastico. Foi descoberto em
1956, pelo quimico Alem&do Herman Staudinger e, alguns anos depois, quando

comecou a ser comercializado, chamou a atencao por ser um plastico resistente.

As resinas de acetal sdo termoplasticos de engenharia obtidos a partir do
aldeido formico. Estas resinas altamente cristalizadas, sao resistentes, rigidas e

apresentam boa resisténcia a umidade, ao calor e aos solventes.

Figura 25 - Poliacetal

Plastico Poliacetal | Disponivel em:
https://www.caterplast.com.br/tarugo-de-poliacetal-170-0x1000mm-caterplast
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Tabela 38 — Especificacbes Técnicas-Poliacetal

Tipo Tarugo e chapa

Dimensdes 170x1000mm e 30x50x35mm

Nylon

Poliamida, também chamada de nylon ou nailon, é um plastico de
engenharia, resultado das cadeias carbénicas com hidrogénio e nitrogénio, do
grupo das amidas. Ela tem origem na reacdo quimica calculada do petroleo e

gas, de onde se origina a caprolactama, matéria-prima para sua producao.

As chapas de Poliamida sdo amplamente utilizadas na fabricagcdo de
pecas para industrias téxtil, automotiva, aeronautica e em aplicagbes de
engenharia em geral. Essas chapas apresentam alta resisténcia ao desgaste,

boa usinabilidade e excelente estabilidade dimensional.

Os tarugos de Poliamida s&o utilizados na fabricacdo de pecas
mecanicas, como engrenagens, buchas, mancais e rolamentos. Esses tarugos
sdo produzidos em diferentes diametros, variando entre 6 e 300mm, e
apresentam alta resisténcia mecanica, excelente usinabilidade e resisténcia ao

desgaste.

Figura 26 - Nylon

Nylon | Disponivel em: https://acriplast.com.br/produtos/poliamida-nylon-
pa/?gad_source=1&gclid=CjOKCQjw3vO3BhCqARISAEWbIcDPD_g8Dgn284AvU6Vh5mXI7geT
JgJ1luFyu479g5s0XcTeRtPJICcZwaArxfEALW_wcB
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Tabela 39 — Especificacdes técnicas-Nylon

Tipo Chapa

Dimensodes 200x200x40

Cantoneira de Aluminio

A cantoneira reveste 0s cantos do armazenamento de bolachas,
protegendo e dando o acabamento necessério, e servindo de fixacdo para que

as suas partes estejam devidamente coladas.

Figura 27 — Cantoneira de aluminio

Cantoneira de Aluminio | Disponivel em: https://www.aluminioalure.com.br/cantoneira-de-
aluminio-1-x-116-2540mm-x-158mm

(Imagem meramente ilustrativa)

Tabela 40 — Especificaces técnicas-Cantoneira de aluminio

Material Aluminio

Dimensodes 500x20x3mm
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PLA HT

Trata-se de um material para impressao 3D com alta resisténcia ao calor,
sendo ideal para a fabricacao de objetos que necessitam suportar temperaturas
mais altas em relacdo ao PLA convencional. No nosso projeto sera utilizado na
confeccao do robd (MK2) que movimentara o café (quente), sendo impresso na
impressora 3D

Figura 28 - PLAHT

S
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VERMELHO
METALIZADQ

PLA HT; Disponivel em:

https://www.google.com/-pla-ht-1kg-175-vermelho-metal

(Imagem meramente ilustrativa)

Tabela 41 — EspecificagBes Técnicas-PLA HT

Material PLA HT

Cor Vermelho metalizado
Peso 500g

Diametro 1,75mm
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Garrafa PET

O PET é uma resina termoplastica pertencente a familia dos poliésteres.
Este material € amplamente empregado como fibra sintética e como matéria-
prima para a producdo de embalagens, aguentando temperaturas até 230°C

(nessa temperatura durante 50 minutos).

Nesse projeto utilizaremos as garrafas PET como armazém dos pés (café
e café com leite), sendo colocados as "bocas" no suporte para o despejo dos pds

gue direciona ao copo.

Figura 29 — Garrafa Pet
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Garrafa Pet | Disponivel em: http://www.preformapet.com.br/garrafas-e-frascos/garrafa-pet-2-
litros-pco-28mm-1881-1816

(Imagem meramente ilustrativa)

Tabela 42 — Especificagfes técnicas-Garrafa PET

Nome Técnico Acido Polilatico Alta Temperatura

Polimerizacdo de Frutose e Sacarose organica de

. Milho, Beterraba ou Cana de Agucar
Origem

Diametro 1,75mm

Temperatura Mesa 60°C a 70°C
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Temperatura 200°C a 220°C (natural)

Extrusor

Grade Ingeo 850D - Natureworks
Densidade 1240 Kg/cm?

Transicéo Vitrea 55°C

Ponto de Fuséo 115°C

Ponto de Extrusao 210°C

Contragéao 0,0a0,05 %

Absorcdo Umidade |1,5%

Variacao/Tolerancia |+ 0,05mm

Diametro Maximo 1,80mm
Diametro Minimo 1,70mm
Comprimento + 315 m/kg

5.1.3 Parte Externa

Bolachas

As bolachas Bauducco sdo de grande renome no mercado e muito
conhecidas por sua diversidade de sabores e qualidade. Para o projeto serdo
utilizadas bolachas sortidas, 25 de cada sabor distinto, sdo eles: chocolate, gotas

de chocolate, banana com canela e cacau com aveia e mel.
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Figura 30 - Bolachas

https://www.essenciabrasileira.com.br/produto/bauducco-100un-biscoitos-amanteigados-

s,

BISCOITO

Bolachas Bauducco; Disponivel em:

sortidos-bolacha-sache/

Tabela 43 — Especificagbes-Bolachas Baudduco

Marca Bauducco
Sortido (chocolate, gotas de chocolate, bananacom
canela e cacau com aveia e mel)

Sabor

Peso liquido 1.15Kg

Peso da unidade 11g

Conservacao do | Temperatura ambiente

produto

Quantidade 100 unidades (25 de cada sabor)
Caracteristica do | Amanteigado

biscoito
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Formato de venda Unidade

Café soluvel

O café faz parte da vida do brasileiro, porém o processo de moer o grao,
colocar no coador e despejar agua demanda tempo. Para resolver esse
problema existem os cafés sollveis, em que é necessario somente colocar agua

guente e o café esta pronto.
No projeto sera utilizado o café sollvel da marca Nescafé.

Figura 31 — Café soluvel

1609

Nescafé; Disponivel em:
https://www.amazon.com.br/Caf%C3%A9-Sol%C3%BAvel-Nescaf%C3%A9-
Tradi%C3%A7%C3%A30-160g/dp/B08951IXF1

Tabela 44 — Especificacbes-Café Soluvel Nescafé

Marca Nescafé

Forma do produto Granulo
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Sabor Cafe

Nivel de torragem dark_roast

Peso 1609

Teor de cafeina 220 Milligrams

Dimensdes 8,4x9x17,2cm; 160 g
Porcédo recomendada 1 colher (1g) = xicara de 50 ml

Café com Leite

Semelhante ao café comum, por praticidade no projeto sera utilizado café
com leite sollvel da marca Nescafé que ha somente a necessidade de adicionar
agua quente.

Figura 32 — Café com Leite Soluvel

NOVA RECEITA
AlS CREMOSA®

NESCAFE

OM LEITE

SOMENTE 3 INGREDIENTES

LEITE + CAFE + AGUCAR

Café com Leite Soluvel Nescafé | Disponivel em:

https://www.paodeacucar.com/produto
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Tabela 45 — Especificagdes Técnicas-Café Com Leite Solavel

Marca Nescafé

Forma de produto Em po

Dimensodes 10.6 X 9.9

Peso liquido 3309

Conservacéao do produto Ambiente fresco, seco

Temperatura Ambiente

Peso bruto

403

Geleia, Saché e Periféricos

Para que o café com bolacha seja servido de maneira completa séo

necessarios alguns periféricos, sao eles:

e Geleias: Sdo produtos obtidos a partir da polpa ou suco de diferentes

frutas misturadas com acucar. As geleias servem muito bem como

acompanhamento para uma refeicdo e por isso serdo utilizados os

seguintes sabores: goiaba e morango (as mais comuns)

e Acucar em saché: O acucar sempre esta presente quando o assunto é

café e é extremamente importante para que o consumidor possa adocar

a bebida a gosto.
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Figura 33 — Geleia, margarina e agucar

20X

MARGARINA

Kit em saches para montar cestas; Disponivel em:
https://shopee.com.br/product/448455652/23191628393?d_id=9546f&uls_trackid=50100jqs008
1&utm_content=3giUiZpE3KpH8i8aw8aX7FvJinre3

Tabela 46 - Especificacfes Técnicas-Kit em Sachés

Marca Vigor

Peso 900g
Quantidade 80 unidades
Tamanho do pacote 850Kg

Pais de origem Brasil

e Pazinhas: Sdo muito importantes para mexer o café ou café com leite, ja

gue o robd nao o fara, e misturar o agucar, caso opte por usa-lo
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Figura 34 — Mexedor

MEXA EEY
. — )

Mexedor Mini Remo | Disponivel em:
https://produto.mercadolivre.com.br/MLB-3150957119-pazinha-mexedor-de-cafe-85-cm-c-500-

palheta-plastica-

Tabela 47 — Especificac6es Técnicas-Mexedor

Marca Mexa bem

Formato de venda Unidade

Unidades por embalagem 500

Tipo Descartavel

Tamanho por unidade 8,5cm
Acrilico

Polimetilmetacrilato, ou acrilico, € um material sintético desenvolvido
pelos EUA em 1928 a partir do plastico. Ele € um material muito verséatil e possui
diversas aplicagcdes por conta de suas caracteristicas vantajosas como alta
durabilidade, baixo custo, variedade de cores e niveis de transparéncia,

facilidade em molda-lo e outras.

No projeto, serao utilizados duas chapas de 800x550mm e 800x900mm.

84



Figura 35— Acrilico

Acrilico | Disponivel em: https://www.acrilmarco.com.br/acrilico-no-brasil/

(Imagem Meramente llustrativa)

Tabela 48 — Especificagbes Técnicas-Acrilico

Forma Lisa

Comprimento x Largura 1000x1000mm

Espessura 3mm

Cor Azul-Transparente
Botdes

Os botbes sdo componentes eletrénicos simples projetados para iniciar
ou interromper um circuito elétrico quando pressionados. Eles sdo amplamente
utilizados em uma variedade de dispositivos eletronicos e sistemas para fornecer

controle manual sobre funcfes especificas.
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Figura 36 — Botbes

Botdes | Disponivel em:

https://www.picelli.com.br/botoes-de-acionamento-weg-linha-csw

(Imagem meramente ilustrativa)

Tabela 49 — Especificacbes Técnicas-Botoeiras

Tenséo Até 380V

Configuracéo de contato

Acionamento Sem trava

Diametro da rosca 22mm

Peso liquido Aproximadamente 14g

Cores Vermelho, azul, amarelo e verde
Copos

Os copos utilizados seréao feitos de papel Kraft, um material feito a partir

de fibras de celulose, curtas ou longas, que ndo passa pelo processo de
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embranquecimento. Por conta de sua estrutura, esse material € muito resistente
e versatil, por isso € muito usado na industria, além de possuir um viés
sustentavel com baixo tempo de decomposicdo e capaz de suportar altas
temperaturas dependendo da gramatura. S8o essas caracteristicas que o

tornam o material perfeito para ser usado no projeto.

Figura 37 — Copos descartaveis

Copos Descartaveis | Disponivel em:https://produto.mercadolivre.com.br/MLB-3532085459-
copo-de-papel-100ml-kraft-100un-termico-biodegradavel-cafe-
_JM?matt_tool=18956390&utm_source=google_shopping&utm_medium=organic

Tabela 50 — Especificacdes técnicas-Copos descartaveis

Marca Rzkbiopack

Copo biodegradavel ecolégico térmico

expresso  sustentavel descartavel

Modelo

reciclavel
Capacidade 100ml
Tampa N&ao
Material Papel Kraft
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Adequado para bebidas quentes Sim

Dimensdes 6x6x4.2 cm

Rolos de Cedro

Os rolos da esteira do projeto sao feitos de credo, uma madeira duravel,
resistente, e facil de manter. E um material que pode ser lixado, parafusado, e

ndo apresenta rachaduras. Além disso, tem uma superficie lustrosa.

Figura 38 — Madeira Cedro

Chapa de Cedro | Disponivel em:
https://www.madeiranit.com.br/compensado-cedro-sarrafeado-avulso-15mm-2-75-x-1-60mt-
eulide?loja_07

(Imagem meramente ilustrativa)

Tabela 51 - Especificacdes Técnicas-Base de cedro

Lamina Revestimento Cedro

Resistente a Umidade Manter em locais secos
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Base de MDF

A base sera de madeira MDF (Medium-density Fiberboard). E um tipo de
material produzido através de residuos de madeira, tendo como caracteristicas
sua uniformidade e sua densidade. E composta de fibras de madeira com resina
sintética e passam por um processo de calor e prensagem. Possui consisténcia

e boa estabilidade.

Figura 39 - MDF

Chapa de MDF | Disponivel em: https://www.papelariauniversitaria.com.br/produtos/chapa-mdf-
6-mm-20-x-30-cm-natural/

(Imagem meramente ilustrativa)

Tabela 52 - Especifica¢des Técnicas Base de MDF

Comprimento 1000mm
Largura 750mm
Espessura 15mm

89


https://www.papelariauniversitaria.com.br/produtos/chapa-mdf-6-mm-20-x-30-cm-natural/
https://www.papelariauniversitaria.com.br/produtos/chapa-mdf-6-mm-20-x-30-cm-natural/

5.2 Metodologia

5.2.1 Processos de usinagem

Liberacdo de pos
e Parafuso de Arquimedes
O parafuso de Arquimedes € responsavel por transportar o café soluvel
desejado, para o copo. Foi usinado no centro de usinagem e feito a partir de um
tarugo de Poliacetal, para sua usinagem foi utilizado o cabecote divisor da fresa

e usinado uma rosca, com uma hélice de 60° com duas entradas.

E com uma fresa de topo de 10mm retirou-se o material desejado, criando
um passo de rosca de 10mm e uma hélice de 3mm de espessura e 60° de

inclinacéo.

Figura 40 - Parafuso de Arquimedes - Perspectiva isométrica

Fonte: desenho realizado no software Inventor
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Figura 41 — Parafuso de Arquimedes — Projecao ortogonal
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Fonte: desenho realizado no software Inventor

e Suporte dos parafusos

O suporte dos parafusos e dos dois dispenser de po, foi feito com um pedaco
de Poliacetal, no formato de um paralelepipedo com as dimensoes:
35x50x145mm.

Foi usinado no centro de usinagem, utilizando fresas de 4 tamanhos: 24mm,
22mm, 20mm e 12mm. As fresas foram utilizadas para fazer os furos principais,
um do tipo passante que percorre a peca de lado a lado, dois de 10mm de
profundidade para encaixar os dispenser de pos (garrafa pet), a fresa de 12mm
foi utilizada para criar um oblongo na parte inferior do suporte, que sera

responséavel pelo direcionamento do tipo de café desejavel para o copo.

Por fim, com o auxilio da furadeira de bancada, uma broca de centro e outra

de 4mm foram feitos 4 furos para o suporte do servomotor ser parafusado.
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Figura 42 — Suporte dos parafusos — Perspectiva isométrica

Fonte: desenho realizado no software Inventor

Figura 43 — Suporte dos parafusos — Projecao ortogonal
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Fonte: desenho realizado no software Inventor
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« Suporte do servomotor

Viu-se a necessidade de projetar uma peca para o encaixe do servomotor
MG90 nos dois parafusos de Arquimedes. Esta peca foi feita com um

paralelepipedo de Poliacetal com as dimensfes: 16x50x35mm.

Foi usinada no centro de usinagem e utilizou-se duas fresas, uma de
12mm e outra de 6mm. Foi feito um rebaixo na peca de 2mm do tamanho do

servo e um furo de 12mm com outro de 6mm para o encaixe do servomotor.

Por fim, utilizando a furadeira de bancada, uma broca de centro e outra de
4mm, foram feitos 4 furos para a peca ser parafusada no suporte dos

parafusos e pés.

Figura 44 — Suporte-MG90 — Perspectiva isométrica

Fonte: desenho realizado no software Inventor
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Figura 45 — Suporte-MG90 — Projec¢ao ortogonal
WV
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Fonte: desenho realizado no software Inventor

e Dispenser do p6 (garrafa)

Com a ideia sustentavel de reutilizar materiais para o projeto, utilizou-se
duas garrafas pet onde continha agua para serem o0s dois dispenser

responsaveis pelo armazenamento dos tipos de café.

Cortou-se a parte debaixo da garrafa criando uma espécie de tampa para
0 armazém. Em seguida colocou-se um eixo do tamanho exato dentro da boca
da garrafa, e com o auxilio do torno mecéanico da oficina, retirou-se a rosca
responsavel pelo encaixe da tampa. Tornando a boca da garrafa lisa e com

um encaixe perfeito para o suporte dos parafusos.
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Figura 46 — Dispenser de p6 — Perspectiva isométrica

Fonte: desenho realizado no software Inventor

Figura 47 — Dispenser de p6 — Projecao ortogonal
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Fonte: desenho realizado no software Inventor
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e Suporte do sistema de liberacdo de pés

O suporte do sistema de liberacdo de pos, foi feito a partir de uma chapa de
poliacetal, e usinado no centro de usinagem utilizando uma fresa de topo de 16mm.
Em seguida foi feito um furo com a broca de centro e posteriormente com uma broca

de 4mm. Repetiu-se o0 processo mais uma vez, criando duas pecas idénticas.

Figura 48 — Suporte do sistema de liberacao de pos-Perspectiva isométrica

Fonte: desenho realizado no software Inventor

Figura 49 — Suporte do sistema de liberacédo de pos-Projecéo ortonogal
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Fonte: desenho realizado no software Inventor
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Bolachas
o Dispenser de bolacha;

O dispenser onde ficardo as bolachas empilhadas foi construido com 4 placas
de acrilico, duas de 140x550mm, outra de 110x540mm e uma de 110x530mm.
Elas foram cortadas com um estilete riscador e em seguida coladas com cola
para artesanato para formar um retangulo. E para o acabamento, foram coladas

4 cantoneiras de aluminio, uma em cada quina do dispenser.

Figura 50 — Armazém das bolachas — Perspectiva isométrica

Fonte: desenho realizado no software Inventor
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Figura 51- Armazém das bolachas — Projecéo ortogonal
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Fonte: desenho realizado no software Inventor

e Suporte -SG90

O sistema de liberagéo das bolachas funcionara através do servomotor SG90
gue sera responsavel por empurra-las até a esteira. Para isso sera preciso de
um suporte para 0 servomotor estar. Esse suporte foi feito com um pequeno
paralelepipedo de Poliacetal que foi usinado no centro de usinagem, e em
seguida furado na furadeira de bancada, primeiramente com uma broca de

centro e em seguida com uma broca de 5mm.
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Figura 52 — Suporte-SG90 — Perspectiva isométrica

Fonte: desenho realizado no software Inventor

Figura 53— Suporte-SG90 — Projec¢éo ortogonal
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Fonte: desenho realizado no software Inventor
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e Braco -SG90

Com o suporte feito, viu-se a necessidade de uma ampliacdo do brago do
servomotor SG90, por isso foi criado um bragco maior feito de Poliacetal e usinado
no centro de usinagem, onde foi utilizado fresas de 2, 3,5 e 6mm, para a criacdo

de oblongos responsaveis pelo encaixe do braco menor do servo e do
empurrador das bolachas.

Figura 54 — Braco-SG90 — Perspectiva isométrica

Fonte: desenho realizado no software Inventor

Figura 55 — Braco-SG90 — Projecéo ortogonal
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e« Base do dispenser da bolacha

A base do dispenser foi feita de Nylon, e usinada no centro de usinagem com
fresas de 5 a 20mm. Foi feita uma tampa de acrilico para melhor fixagcdo e uma
espécie de p4, responséavel por deslocar as bolachas. Nesta pa foi enxertado um

tipo de aluminio para o controle pelo servo motor.

Figura 56 — Base do dispenser de Bolacha — Perspectiva isométrica

Fonte: desenho realizado no software Inventor

Figura 57 — Base do dispenser de bolacha — Projecéo ortogonal
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Esteira
e Base do projeto;

A base do projeto foi inteiramente feita com MDF de 15mm de espessura. Foi
utilizada a serra do tipo tico-tico para efetuar os cortes necessario (as duas
aberturas para o eixo da esteira e os dois feixes para a introducao da correia da
esteira). Em seguida foram coladas as partes com cola branca e parafusadas
com parafusos Bicromatizado M4x45 de cabeca chata Philips. Além disso, com
o auxilio de lixas foi feito 4 chanfros internos para um melhor posicionamento do

eixo da esteira.

Figura 58 — Base do Projeto — Perspectiva isométrica
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Fonte: desenho realizado no software Inventor
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Figura 59 — Base do projeto — Projecéo ortogonal
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« Eixos da esteira;

O eixo da esteira foi feito em 2 principais passos. Primeiro com o auxilio do torno
mecéanico da oficina foi torneado um tarugo de aco SAE 1020 de 233mm de

comprimento e 8mm de diametro.

Figura 60 — Eixo da esteira — Perspectiva isométrica

Fonte: desenho realizado no software Inventor

Figura 61 — Eixo da esteira — Projecao ortogonal
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Fonte: desenho realizado no software Inventor
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Em seguida foram coladas com cola branca e fita crepe 4 chapas de
madeira uma em cima da outra criando um bloco de madeira que foi torneado

para criar o eixo principal da esteira.

Foi trabalhado de acordo com o tamanho e espessura da correia da

esteira.
Figura 62 — Rolo movido — Perspectiva isométrica
Fonte: desenho realizado no software Inventor
Figura 63 — Rolo movido — Projecé&o ortogonal
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Fonte: desenho realizado no software Inventor
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Para finalizar foi enxertado o eixo de metal no eixo de madeira
criando um unico eixo principal que foi fixado nos 4 mancais de rolamento

na parte interna da base. Repetiu-se o processo para criar 2 eixos
principais.

Figura 64 — Montagem do rolo motor e movido — Perspectiva isométrica

Fonte: desenho realizado no software Inventor

Figura 65 — Montagem do rolo motor e movido — Projecéo ortogonal

_1
T
a5

[ er——
ETEC Xilio de Mesquita / MTEC-F1

Manugla Castro Coladro

Prof® Rinakdo Ferreira e Claudio Kubilius (POTCC

Eion da esteira / ESC 1:1 J 14.09.2024

.

Fonte: desenho realizado no software Inventor
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e Chapade guiae fixagdo dos mancais;

Foi construida a partir de uma chapa de metal de 3mm de espessura,
cortada com uma serra, em 4 pecas de 55x13mm, e furada duas vezes,
primeiro com uma broca de centro e em seguida com outra de 5mm de

didmetro. Pecas construidas utilizando como referéncia os mancais de

rolamento de 8mm comprados.

Figura 66 — Chapa de guia e fixacdo dos mancais — Perspectiva isométrica
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Fonte: desenho realizado no software Inventor

Figura 67 — Chapa de guia e fixacdo dos mancais — Projecao ortogonal
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e Base de pvc paradeslizamento da esteira.

Para uma melhor estabilidade dos copos e das bolachas na esteira em
movimento, foi colocado uma base localizada embaixo da esteira feita de

PVC, com 3mm de espessura.

Robd
e GarraAdaptada

Apés a impressao da garra que seria responsavel por pegar o copo no
robd, viu-se a necessidade de adapta-la com um gancho, aproximadamente do

tamanho do diametro do copo para que fosse possivel a sua captura.

A garra foi prendida ao robd juntamente com o servomotor responsavel
pela sua movimentacéo, e apos isso, ganchos foram colados em sua dianteira, de

forma quase imperceptivel e que fosse esteticamente agradavel.

Figura 68 — Garra adaptada

Fonte: Autoria prépria

Sistema de liberacdo de 4gua
e Suporte do canudo

O suporte para o direcionamento do canudo ao copo, foi feito com um
paralelepipedo de poliacetal e usinado no centro de usinagem utilizando uma fresa

de topo de 16mm, em seguida utilizou-se uma broca de centro e uma broca de 4mm
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para efeturar o furo para fixacéo da peca.

Além disso, logo depois de usinada foi feito um furo passante na diagonal da

peca para o encaixe do canudo.

Figura 69 — Suporte do canudo-Perspectiva isométrica

Fonte: desenho realizado no software Inventor

Figura 70 — Suporte do canudo- Projecao ortogonal
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Também foram feitas adaptacdes nos canudos comprados, utilizando areia

fina e um macarico para direcionar o alumineo ao formato desejado.

5.2.2 Programacao

O projeto foi programado através de duas placas de Arduino do tipo UNO,
e foi feito utilizando a linguagem de programacéo do tipo C.

Para melhor compreensado dos processos envolvidos, foram elaborados
cinco fluxogramas, responsaveis por descrever os processos de cada botao,
simulando assim as cinco opg¢des apresentadas pelo sistema para o cliente.
Sao elas:

e Opcéo de somente bolachas (Botédo vermelho);
e Opcéo de apenas café tradicional (Botéo azul);

e Opcéo de apenas café com leite (Botdo amarelo);

e Opcdao de café tradicional com bolacha (Botao azul com triangulo);

e Opcdao de café com leite e bolachas (Botdo amarelo com triangulo);

Fluxograma 1 — Somente bolachas (Botéo vermelho)

Ao apertar o botdo vermelho, que ao lado estara indicado que é a opcéo
do sistema servir somente bolachas. O programa iniciara, ligando o
servomotor MG90S, que € responsavel por mover a peca que empurrara a torre

de bolachas, deslocando o biscoito da base para a esteira.

Ao dar inicio a este processo, 0 sensor capacitivo, localizado do lado da
esteira a direita, sera responsavel por identificar a bolacha que deslizou.
Enquanto o sensor nao identificar o processo de empurrar a bolacha sera

reiniciado, até que o mesmo a identifique.

Apdés o sensor identifica-la, sera adicionado um delay ou atraso, de 3
segundos, para que dé tempo suficiente para 0 motor mover a bolacha para o

local desejado.

Logo em seguida, 0 motor da esteira sera ligado no sentido anti-horério
(em direcdo ao cliente), e s6 parara quando o sensor 1, localizado no comeco
da esteira identificar a presenca da bolacha. Para que assim, o motor desligue

e a bolacha seja entregue ao cliente como o desejado.
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Figura 71 — Fluxograma da opcédo apenas bolacha
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Fonte: Autoria prépria, fluxograma realizado no software Powerpoint

Fluxograma 2 — Apenas café tradicional (Botao azul)

Nas opcdes que contém café, sera indicado que o cliente coloque o copo
na area delimitada antes de apertar o botdo da sua preferéncia. Portanto o
sistema dara inicio apenas depois de posicionar o copo e em seguida apertar

0 botao.

Se a opcao selecionada pelo individuo for apenas o café tradicional, o
sensor capacitivo ird detectar a presenca do copo na esteira, enviando um
sinal para o sistema de aquecimento de agua ligar a chaleira. Posteriormente, o
motor da esteira serd ligado, guiando o copo até o 2° sensor capacitivo que

enviara um sinal para que a esteira deixe de funcionar.

Ao parar a esteira, 0 MG90D ir4 realizar o seu primeiro movimento
pegando o copo do guia da esteira, levando-o para reservatorio de p6 de café,
apos ficar por 7 segundos despejando p6 no recipiente, o rob6 retornara para a
esteira com copo. Ao retornar para a esteira, 0 sensor 2 ira constatar a
presenca do copo ja devidamente preenchido, acionando a esteira e

realizando uma parada no sistema de agua.

Apébs o sensor 4 verificar a presencga do recipiente, o sistema desligara a
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esteira e acionara a bomba d’agua. Depois de permanecer X segundos no
sistema de agua, a bomba d’agua é desativada, o copo ainda permanece por
X segundos sob a bomba, para garantir que o liquido foi despejado por

completo.

Em seguida, a esteira é ligada hovamente para que o café seja detectado
pelo sensor 1, ao detectar o produto a esteira é desligada automaticamente,
para que assim o cliente possa desfrutar do café tradicional selecionado por

ele anteriormente.

Figura 72 — Fluxograma da opcéo café tradicional
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Fonte: Autoria propria, fluxograma realizado no software Power Point

Fluxograma 3 —Apenas café com leite (Botdo amarelo)

Nas opg¢Bes que contém café, sera indicado que o cliente coloque o copo
na area delimitada antes de apertar o botdo da sua preferéncia. Portanto o
sistema dara inicio apenas depois de posicionar 0 copo e em seguida apertar

o botao.

Se a opcéao selecionada pelo individuo for apenas o café com leite, o
sensor capacitivo ira detectar a presenca do copo na esteira, enviando um
sinal para o sistema de aquecimento de agua ligar a chaleira. Posteriormente, o

motor da esteira serd ligado, guiando o copo até o 2° sensor capacitivo qlﬁ2



enviard um sinal para que a esteira deixe de funcionar.

Ao parar a esteira, o0 MG90D ir4 realizar o seu primeiro movimento
pegando o copo do guia da esteira, levando-o para reservatorio de p6 de café
com leite, apés ficar por 7 segundos despejando p6 no recipiente, o robd
retornard a esteira com o copo. Ao retornar para a esteira, o sensor 2 ira
constatar a presenca do copo ja devidamente preenchido, acionando a esteira

e realizando uma parada no sistema de agua.

Apbs o sensor 4 verificar a presenca do recipiente, o sistema desligara a
esteira e acionara a bomba d’agua. Depois de permanecer X segundos no
sistema de agua, a bomba d’agua é desativada, o copo ainda permanece por
X segundos sob a bomba, para garantir que o liquido foi despejado por

completo.

Em seguida, a esteira é ligada novamente para que o café com leite seja
detectado pelo sensor 1, ao detectar o produto a esteira é desligada
automaticamente, para que assim o cliente possa desfrutar do café tradicional

selecionado por ele anteriormente.

Figura 73 — Fluxograma da opcéo café com leite
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Fonte: Autoria prépria, fluxograma realizado no software Power Point
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Fluxograma 4 — Café tradicional com bolacha (Bot&o azul com triangulo)

Primeiramente, o cliente posicionara o copo no compartimento indicado
sobre a esteira, onde ele sera detectado pelo 1° sensor capacitivo que enviara
um sinal para o sistema de aquecimento de &gua ligar a chaleira.
Posteriormente, a esteira serd ligada até chegar ao ponto determinado pelo 2°

sensor capacitivo, que ao detectar a presenca do copo desligara a esteira.

Detectando a presenca do copo e desativando a esteira, o servomotor
MG90S ira impulsionar a bolacha do reservatorio para a esteira, onde o
sensor 5 levara 3 segundos para realizar a verificagdo dos produtos por

completo.

Ao parar a esteira, 0 MG90D ira realizar o seu primeiro movimento
pegando o copo do guia da esteira, levando-o para reservatorio de p6 de café,
apos ficar por 7 segundos despejando po no recipiente, o robd retornara para
a esteira com copo. Ao retornar para a esteira, 0 sensor 2 ir4 constatar a
presenca do copo ja& devidamente preenchido, acionando a esteira e

realizando uma parada no sistema de agua.

Apoés o sensor 4 verificar a presenca do recipiente, o sistema desligara a
esteira e acionara a bomba d’agua. Depois de permanecer X segundos no
sistema de agua, a bomba d’agua é desativada, o copo ainda permanece por
X segundos sob a bomba, para garantir que o liquido foi despejado por
completo.

Em seguida, a esteira é ligada hovamente para que o café seja detectado
pelo sensor 1, ao detectar o produto a esteira € desligada automaticamente,
para que assim o cliente possa desfrutar do café tradicional selecionado por

ele anteriormente.
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Figura 74 — Fluxograma da opc¢ao cafeé tradicional com bolacha
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Fonte: Autoria prépria, fluxograma realizado no software Power Point

Fluxograma 5 — Café com leite e bolacha (Botdo amarelo com triangulo)

Primeiramente, o cliente posicionara o copo no compartimento indicado
sobre a esteira, e selecionara a opgéo café com leite e bolacha onde ele sera
detectado pelo 1° sensor capacitivo que enviara um sinal para o sistema de
aguecimento de agua ligar a chaleira. Posteriormente, a esteira seréa ligada até
chegar ao ponto determinado pelo 2° sensor capacitivo, que ao detectar a

presenca do copo desligara a esteira.

Detectando a presenca do copo e desativando a esteira, 0 servomotor
MG90S ira impulsionar a bolacha do reservatério para a esteira, onde o
sensor 5 levard 3 segundos para realizar a verificagdo dos produtos por

completo.

Ao parar a esteira, o MG90D ira realizar o seu primeiro movimento
pegando o copo do guia da esteira, levando-o para reservatorio de p6 de café
com leite, apés ficar por 7 segundos despejando p6é no recipiente, o robd
retornar4 a esteira com o copo. Ao retornar para a esteira, o sensor 2 ira

constatar a presenca do copo ja devidamente preenchido, acionando a esteira
115




e realizando uma parada no sistema de agua.

Apbs o sensor 4 verificar a presenca do recipiente, o sistema desligara a
esteira e acionara a bomba d’agua. Depois de permanecer X segundos no
sistema de agua, a bomba d’agua é desativada, o copo ainda permanece por
X segundos sob a bomba, para garantir que o liquido foi despejado por

completo.

Em seguida, a esteira é ligada novamente para que o café com leite seja
detectado pelo sensor 1, ao detectar o produto a esteira € desligada
automaticamente, para que assim o cliente possa desfrutar do café tradicional

selecionado por ele anteriormente.

Figura 75 — Fluxograma da opcéo café com leite e bolacha
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Fonte: Autoria propria, fluxograma realizado no software Power Point

Fluxograma arduino 1
Outros dois fluxogramas foram elaborados com o intuido de entender melhor
o funcionamento da programacao de cada arduino.
O primeiro arduino funcionara da seguinte forma:
e O Arduino 1 ficara esperando o sinal enviado pelo arduino 2 que pode ser 0s
seguintes caracteres: A, B, C, D e E, cada um representando uma das

funcdes presentes no programa. 116



e O caractere A chama a funcao de apenas bolacha que funciona de acordo
com o fluxograma acima.

e O caractere B chama a funcdo de apenas café tradicional que funciona de
acordo com o fluxograma acima.

e O caractere C chama a funcéo de apenas café com leite que funciona de
acordo com o fluxograma acima.

e O caractere D chama a funcéo de bolacha e café tradicional que funciona de
acordo com o fluxograma acima.

e O caractere E chama a funcéo de bolacha e café com leite que funciona de
acordo com o fluxograma acima.

Programacgao esta em anexo

Figura 76 — Fluxograma arduino 1
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Fonte: Autoria prépria, fluxograma realizado no software Power Point

Fluxograma arduino 2
O segundo arduino funcionara da seguinte forma:

O arduino 2 sera o responsavel por receber os sinais dos botdes e envia-los
ao arduino 1, além de receber o sinal de movimento do robd e comanadar os servo
para realiza-lo.

e Caso o botao de apenas bolacha seja pressionado, ele ira receber o sinal e

mandar para o arduino 1 o caractere A.

e Caso o0 botao de apenas café tradicional seja pressionado, ele ira receber o
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sinal e mandar para o arduino 1 o caractere B.

e Caso o botao de apenas café com leite seja pressionado, ele ira receber o
sinal e mandar para o arduino 1 o caractere C.

e Caso o0 botao de bolacha e café tradicional seja pressionado, ele ira receber
o sinal e mandar para o arduino 1 o caractere D.

e Caso o0 botao de bolacha e café com leite seja pressionado, ele ira receber o
sinal e mandar para o arduino 1 o caractere E.

e Caso o arduino 2 receba o caractere ‘1’, do arduino 1, ele ira acionar os
servos motores do robd para que ele faga o0 movimento de levar o copo até o
local de dispensa dos poés de café.

e Caso o arduino 2 receba o caractere ‘2’, do arduino 1, ele ira acionar os
servos motores do robd para que ele faga o movimento de levar o copo da
dispensa de pés até a esteira no lugar delimitado.

Programacédo em anexo.
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Figura 77 — Fluxograma arduino 2

O
g

SIM

Fonte: Autoria prépria, fluxograma realizado no software Power Point 119



5.2.3 Circuito elétrico

O circuito elétrico consiste em trés principais setores: a ponte H (L298N), o
regulador de tensao step-down (onde estaréo ligados os servos) e o arduino (central
de controle) que juntos irdo dar vida ao sistema.

A ponte H sera o componente que tornara possivel o controle do motor de corrente
continua (DC) da esteira, tanto na velocidade que sera acionado quanto no sentido
de giro.

O regulador de tensdo step-down é responsavel pelo controle da tensdo de
saida (6V) que sera usada pelos servomotores a partir de uma tensdo de entrada de
12V da alimentacdao principal do circuito.

O arduino é a central de controle principal do projeto. Nele, as entradas de
cada sensor utilizado (capacitivos e ultrassénicos) serdo lidas e a partir do programa
criado as saidas para cada servomotor e moédulo serdo determinadas para que a

tarefa seja executada.
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Figura 78 — Circuito elétrico
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5.2.4 Processos de impresséo
O projeto do robd utilizado no trabalho foi retirado do Thingiverse e tem

como autor: Carlo Franciscone, morador de Novara, na Italia.

Figura 79 — Foto robd

Fonte: https://lwww.thingiverse.com/thing:1454048

Todas as pegas foram impressas com PLA HT na impressora 3D, e 0s
arquivos de cada peca foram programados pelo software PrusaSlicer, a fim de
otimizar melhor o tempo de impressao foram juntados arquivos individuais do
robd pelos alunos. Transformando em 9 principais arquivos, de até 6 horas de

impressao com todas as pecgas.

A seguir 0s arquivos principais com as respectivas pecgas e tempo
de impresséo de cada um.

Arquivo 1 -4 horas e 15 minutos de impressé&o

Figura 80 — trialink Figura 81 - gearnast




Figura 82 — gearservo Figura 83 - gearservo_22

e

Arquivo 2 —3 horas e 27 minutos de impresséo

Figura 84 — clawbase Figura 85 - drivecover

Figura 86 - lowerbase
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Arquivo 3 —1 hora e 57 minutos de impresséo

Figura 87 — link Figura 88 - link

Arquivo 4 — 2 horas e 5 minutos de impressao

Figura 89- Varm Figura 90 - link

Figura 91 - link
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Arquivo 5 -5 horas e 42 minutos

Figura 92 - Base

Arquivo 6 — 38 minutos de impressao

Figura 93 - Fingers 15 Figura 94 - Fingers 16

Figura 95 - Fingers 17 Figura 96 - Fingers 18
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Arquivo 7 —4 horas e 47 minutos de impresséo

Figura 97 - Hora_rm

Arquivo 8 —4 horas e 37 minutos de impresséao

Figura 98 - Main_rm

Arquivo 9 — 5 horas e 7 minutos de impresséao

Figura 99 - Main_base
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Todas as imagens de impressdes, e seus respectivos arquivos foram
retiradas do site Thingiverse no link:

https://www.thingiverse.com/thing:1454048

5.2.1 Pesquisa de Similaridade

Um projeto de TCC engloba diversos conhecimentos e aprendizados
adquiridos no periodo do curso técnico. Para colocar em préatica e criar algo
funcional sdo necessarias pesquisas, planejamentos, discussbes e
comprometimento.

Quando se fala sobre a pesquisa, é importante buscar informacfes sobre
projetos semelhantes que funcionam ou que sao comercializados, e descobrir o que
da certo e que pode levar o TCC para frente. Também é extremamente importante
guebrar o todo em pequenas partes e etapas.

O trabalho a seguir tem como principal objetivo identificar os resultados mais
semelhantes a proposta de TCC do grupo de ensino técnico de mecatronica,
buscando entender o funcionamento, vantagens e materiais deles, para pesquisar
cada ponto individualmente extraindo o maximo de insights possivel e assim, tirar o

projeto do papel e torna-lo real.

e Maquinas de café por moedas

Uma maquina de café por moedas é um dispositivo que permite aos usuarios
obterem café mediante o pagamento de uma determinada quantia em moedas.
Geralmente, essas maquinas possuem um mecanismo de aceitacdo de moedas, um
reservatorio de café, um sistema de aquecimento, uma bomba de agua e uma area
de distribuicdo onde o café é servido.

O usuério insere as moedas no dispositivo, seleciona a opcdo desejada
(como o tipo de café, tamanho da xicara etc.), e a maquina inicia 0 processo de
preparacdo. Ela utiliza agua e café armazenados internamente, realiza a moagem

(se aplicavel), aquece a &gua, extrai o café e o distribui na xicara do usuério.
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Figura 100 — Maquina de café
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Fonte:https://stores.best2024cheap.ru/category?name=maquina%20de%20caf
e%?20automatica%20moedas

Vantagens:

e Conveniéncia: Essas maquinas oferecem café fresco e quente de forma
rapida e conveniente.

e Autonomia: Podem ser instaladas em diversos locais, como escritorios,
estacdes de trem, universidades, entre outros, proporcionando acesso facil
ao cafe.

e Baixa Manutencdo: Em comparacdo com maquinas de café servido por

funcionéarios, as maquinas de café por moedas exigem menos intervencao
humana e manutencéao.

e Geracdo de Receita Passiva: Para proprietarios, as maquinas de café por

moedas podem representar uma fonte de renda passiva, pois cada transacao

gera lucro.

Desvantagens:

e Limitacdo de Pagamento: Nem todos os usuéarios tém moedas disponiveis, 0
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gue pode limitar o acesso ao café.

e Manutencdo e Limpeza: Embora a manutencdo seja geralmente menor do

gue em maquinas operadas por funcionarios, ainda é necessaria uma limpeza
regular e manutencéao técnica para garantir o bom funcionamento.

e Qualidade do Café: Em alguns casos, a qualidade do café pode nédo ser tao

alta quanto a de uma cafeteria, especialmente se a maquina ndo for bem

cuidada ou se usar ingredientes de baixa qualidade.

Custo e Lucro:

O custo de uma maquina de café por moedas varia dependendo da marca,
capacidade, funcionalidades adicionais (como tela de sele¢cdo, moagem de gréos
etc.) e fornecedor. Além do custo inicial da maquina, ha despesas continuas, como a
compra de café, manutencéo e limpeza.

O lucro gerado por uma maquina de café por moedas € obtido através da
diferenca entre o custo dos ingredientes e as receitas geradas pelas vendas de café.
Com uma boa localizacédo e volume de vendas, as maquinas de café por moedas

podem proporcionar um retorno financeiro significativo ao longo do tempo.

e Rob0 bartender

Sao basicamente bracgos articulados com movimento, geralmente, 360 graus. As
bebidas e elementos que serdo usados nos drinks e coquetéis ficam a disposicéao
dos robds acima deles para que possam fazer a mistura de forma correta, precisa e
rapida e servir ao cliente.

No bar Tipsy Robot, dois robds trabalham servindo as bebidas e conseguem
preparar até 240 coquetéis por hora atendendo no maximo 8 clientes ao mesmo
tempo.

Da mesma forma, o cruzeiro Harmony of the Seas, da Royal Caribbean, também

apresenta um rob6 barman como peca-chave do bar de luxo do navio.
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s 1 -
Fonte: Tipsy Robot

Figura 102 — Rob6 bartender

Fonte: Harmony of The Seas

Vantagens
e Rapidez no preparo de drinks

e Versatilidade, jA que um unico robd consegue fazer todo tipo de drink que
esta em seu banco de dados

e Alta precisdo no momento de preparo e mistura de coquetéis

Desvantagens:

e Alto custo. O robd de comercializacdo da empresa Makr Shakr tem um preco
inicial de 99 mil euros

e N&o ha interacdo social entre cliente e barman (apesar de haver alguns

modelos que buscam implementar essa funcao)
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e Maquina de venda automatica

Vending Machine significa basicamente méaquina de vendas, utilizada para
fornecer alimentos de forma prética, geralmente essas maquinas fornecem: cigarros,
salgadinhos, bebidas, entre outros.

Os itens sao liberados apés o usuario escolher o produto desejado e a insercao
de dinheiro ou cartdo de crédito. O servigo ocorre de forma totalmente segura, répida
e automatizada, sdo muito praticas para pessoas que estdo com pressa, pois seu
atendimento € muito mais veloz do que o de um supermercado

Figura 103 — Vending machine

Fonte: https://www.google.com/url?sa=i&url=https%3A%2F%2Fpracafe.com.br%2Fproduto%2Fmaqui
na-de-snacks-
shakky%2F&psig=A0vVawl7Yv4L4kvrimOKEgrlP2LC&ust=1730161014458000&source=imag
es&cd=vfe&opi=89978449&ved=0CBcQjhxqFwoTCNCdxpjmrdkDFQAAAAAJAAAAABAE

Caracteristicas:
e Shakky Max
e Até 42 produtos
e 7 prateleiras ajustaveis
e 7 produtos por mola
o Até 294 itens
e Snacks e bebidas

e Area inferior refrigerada

Atua com sistema eletrébnico de temperatura, sendo possivel a selecdo de
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diferentes temperaturas entre as bandejas, mantendo assim, os produtos em sua
conservacgao natural e sempre frescos.
O sistema flexivel de armazenamento permite a utilizacdo de varias combinacdes

de produtos de linhas de snack’s, sanduiches, bebidas em mini pet e lata.

Objetivo:

Basicamente, o principal objetivo dessas maquinas é a comercializacdo de
produtos sem precisar de nenhum intermediario humano. Um grande fato importante
€ a diminuicdo na mao de obra, a empresa também elimina um eventual problema
gue aconteca com compras em larga escala, pois ndo ira acontecer o desperdicio do

produto, gastando apenas o que se retirar da maquina.

Vantagens:

e Praticidade: O processo para utilizar uma vending machine € muito intuitivo.
Os consumidores ganham autonomia e podem adquirir mercadorias de forma
rapida, sem precisar procurar um lugar para comprar ou ter que enfrentar fila
para fazer o pagamento.

e Oportunidade de negdcio: Normalmente, as vending machines sdo alocadas

em pontos estratégicos com alta circulacdo de pessoas, como estacdes de
metrd, empresas, universidades e até eventos. Desse modo, sdo uma boa
oportunidade para aumentar as vendas.

e Tendéncia: De acordo com informacf6es da ABF (Associacdo Brasileira de
Franchising), em 2021, o setor de vending machines teve um aumento de
10,7%, e h& previsdes de crescimento ainda maior para 0s préximos anos.

e Manutencdo simples: Existem duas formas de ter uma vending machine: é

possivel alugar ou comprar a maquina. A vantagem do aluguel € que os
servicos de manutencdo sao de responsabilidade da empresa contratada,
fazendo com que sua Unica preocupacdo seja abastecer a maquina e
precificar os produtos.

e Variedades: As maquinas de venda automatica atendem uma ampla gama de
clientes por sua capacidade de oferecer diversos produtos. Nada como ter a
possibilidade de escolher qual lanche vocé quer sem precisar de um

atendimento humano.
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Desvantagens:

e Investimento inicial elevado: Comprar uma “vending machine” pode exigir um

investimento inicial significativo, o que pode ser uma barreira para alguns
empreendedores.

e Risco de localizacéo inadequada: A escolha do local para alocar a maquina é

crucial para o sucesso do negdécio. Se a localizacdo nao for adequada, as
vendas podem ser baixas e o retorno sobre o investimento pode ser
comprometido.

e Manutencdo e reposicdo de estoque: Manter a maquina em funcionamento

requer manutencdo regular e reposicao constante de estoque. Isso pode
exigir tempo e recursos adicionais, especialmente se a maquina estiver
localizada em um local remoto.

e Possivel falta de demanda: Se a selecdo de produtos ndo atender as

preferéncias do publico-alvo naquela area especifica, a demanda pode ser
baixa, dificultando a obtenc¢ao de lucro.

e Dependéncia de tendéncias de consumo: As preferéncias dos consumidores

podem mudar rapidamente, o que pode afetar a demanda por determinados
produtos oferecidos pela “vending machine”. Manter-se atualizado com as
tendéncias de consumo pode ser desafiador e impactar a lucratividade do

negocio.

Custo:

O mercado de certas maquinas € muito variado, tendo diversas marcas e
modelos, tamanhos e qualidades. Tirando a média de modelos com capacidade
méxima de 48 tipos de produtos diferentes e que suporta no maximo 800 unidades
de produtos especificos obtemos o valor de R$ 6.800,50 descontando o valor das
reposicdes e manutencdes necessarias no equipamento.

Se caso a maquina for alugada o custo mensal depende de cada empresa
contratada, valores que se aproximam de R$700,00 a R$1.000,00 por més.

Material:

Por se tratar de um produto altamente duravel, pode-se concluir que boa parte

é feita em ago inoxidavel por ser mais higiénico e n&o estragar tdo facilmente com os

fatores climaticos, como por exemplo, a umidade do ar. Os componentes internos
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sao feitos de policarbonato.

e (Cafe Bot.

O café “Xbot Robotic”, ou robd barista de café, € uma solugdo automatizada para
servir café a escolha dos clientes, aplicada geralmente em lugares com muita gente
ou atragBes publicas, como hospitais 24 horas, aeroportos, shoppings, eventos,

empresas etc.

Figura 104 — Café bot

Xbot Robotic | Fonte: https://vendinglab.tech/xbot-
roboticcafe/?gad_source=1&gclid=EAlalQobChMIuiKoZPIhAMV2GNIAB3bhwHMEAAYASAAE(g
KwzZvD_BwE

Disp8e de um braco robotico articulado e uma garra na ponta com a finalidade
de manusear a comida e a bebida a pedido do cliente. Funciona assim: o rob6 pega
0 copo, leva a maquina que serve o café e retira-o quando chega numa certa

guantidade.

Funcionamento:

O funcionamento do café “Xbot Robotic” especificamente, nao foi encontrado.
No entanto, € possivel diagnosticar o que ele precisa para atuar corretamente.
Um robd servidor de café opera, usualmente, por uma combinacdo de hardware e
software programados para automatizar este tipo de servico. E equipado com
sensores como cameras ou infravermelhos para se movimentar em sua area
delimitada.

Através destes sensores, consegue detectar e contornar obstaculos, bem
como localizar a estacao de café e o ambiente designado para servir. Os pedidos
podem ser recebidos por botbes, uma interface touchscreen ou comandos por voz

dos clientes, que por sua vez, escolhem o tipo de café, o tamanho etc.
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A partir do pedido, é possivel, entdo, que o robd se desloque para a area em
gue prepara o café e manuseie seus materiais. Sensores podem ser adicionados
para certificar a qualidade do café servido. A interagdo e comunicacdo do robd
também € uma ferramenta que pode ser disponibilizada para tornar o objeto mais
atrativo: fornece informacfes sobre o status do pedido, responder dulvidas e
recomendacdes sdo exemplos de alguns repertérios de falas que o rob6 pode ter.

Além disso, pode ser integrado com sistemas de pagamento através da
interface ou de um terminal de pagamento do robd. E importante destacar que ele é
protegido com uma placa que impossibilita a entrada e o toque de clientes para
protecéao.

As vantagens da utilizacdo deste robd incluem um design atrativo, economia
de custos, operacdo e inicializacdo rapida, agilizacdo no processo de servir café,
reducdo do tempo de espera e principalmente garantir uma boa e diferente

experiéncia para o cliente.

e Fast food robotizado

A ideia se concentra em um robd articulado. Inicialmente, o cliente faz o seu
pedido em um tablet, onde é possivel escolher dezoito op¢des de lanches e quinze
de bebidas para que tudo seja preparado sem intervencdo humana. Entre as
alternativas disponiveis, estdo as coxinhas, iscas de frango e os pastéis de diversos
sabores.

A preparacdo da comida vem em seguida. Inicialmente, os alimentos ficam
armazenados em um congelador a -18° C. Depois, 0 equipamento fica responsavel
por frita-los em 6leo de algoddo 100% em temperatura controlada de 180° C.E
entrega-los aos consumidores quando estiverem prontos. Ja os precos médios das

combinac¢des da unidade de Guarulhos no langamento variam entre R$18 e R$25.
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Figura 105 — Fast food automatico

Fonte: https://www.meioemensagem.com.br/marketing/como-funciona-o-fastfood-robotizado- do-

aeroporto-de-guarulhos
Custo e lucro
e Investimento inicial: a partir de R$: 550 mil
e Payback: entre 24 e 36 meses.
e Gestdo hibrida: E o grande diferencial, pois se trata de um negécio 100%
automatico 24/7 (24 horas / 7 dias por semana), e a propria Bionicook faz a

gestao das lojas para o franqueado.

Vantagens:

E um produto que prepara alimentos de forma réapida, limpa, segura e
padronizada.

Oferece aos consumidores embalagens decoradas com proposta de reuso. A
partir de um QR code, os clientes podem escaneé-lo e realizar um cadastro. A cada
dez caixas compradas, é possivel receber em casa um saché com sementes de
arvores nativas, que podem ser germinadas nas proprias embalagens e depois
transferidas para qualquer outro espaco.

Bionicook oferece nos cupons fiscais de compra dos alimentos um cupom de
50% de desconto para a realizacdo de cursos profissionalizantes online na
plataforma Edupass.

Apoés o término das pesquisas, foram agrupadas informacfes sobre alguns
produtos semelhantes do ramo: vending machine, robd bartender, xbot robotic e

méaquina de café com funcionamento por moedas. Com isso foi possivel
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http://www.meioemensagem.com.br/marketing/como-funciona-o-fastfood-robotizado-

compreender as vantagens e desvantagens, beneficios e melhor utilizacdo de cada
tecnologia dessas no mundo dos negécios, gerando um compilado de assertivos das

mesmas para ser utilizado no projeto.
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6. Orcamento

Tabela 53 - Orcamento Mecanico

ITENS QUANTIDADE PRECO (em | TOTAL (em
(unidade) R$) R$)
Mecéanicos

Parafuso M6x25 8 R$ 0,50 R$ 4,00
Porcas auto travantes M3 2 R$ 0,20 R$ 0,40
Parafusos M3 x 20 2 R$ 0,30 R$ 0,60
Parafusos M3 x 10 1 R$ 1,00 R$ 1,00
Porca autotravante M6 1 R$ 0,30 R$ 0,30
Porcas autotravantes M4 9 R$ 0,30 R$ 2,70
Parafuso M4 x 40 1 R$ 0,15 R$ 0,15
Parafuso M4 x 30 1 R$ 1,75 R$ 1,75
Parafuso M4 x20 5 R$ 0,40 R$ 2,00
Parafuso M4 x 70 - rosca
parcial 9x12 3 R$ 7,10 R$ 21,30
@6 mm esferas 25 R$ 0,50 R$ 12,50
Rolamento 60622 1 R$ 5,50 R$ 5,50
Arruelas M4 15 R$ 0,40 R$ 6,00
Mangueiras de silicone
(m) 2 R$ 12,00 | R$ 24,00
Chaleira Elétrica 1 R$ 59,90 R$ 59,90
Garrafa de 4gua 510mL 2 R$ 3,00 R$ 6,00
Esteira alimenticia 1 R$ 140,00 R$ 140,00
Chapa de poliacetal
(pecas) 1 R$ 47,00 R$ 47,00
Poliacetal (@30mm x
1000mm) 1 R$ 70,00 R$ 70,00
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Mancal de rolamento

(8mm) R$ 20,00 R$ 80,00
Chapa de MDF (800mm X

550mm) R$ 60,00 R$ 60,00
Parafuso auto-arraxante

M3.5 x 12 R$ 0,10 R$ 0,70
Parafuso auto-arraxante

M3.5 x 30 R$ 0,30 R$ 2,40
Parafuso auto-arraxante

M3.5 x 16 R$ 0,10 R$ 0,80
Porca autotravante M6 R$ 0,50 R$ 0,50
Chapa de Nylon R$ 53,00 |R$ 53,00
Arame de Cobre 100mm R$ 5,00 R$ 5,00
Papel Adesivo Contact

(2,5m) R$ 30,00 |[R$ 30,00
Nylon (180mm x 150mm) R$ 123,50 |R$ 123,50
Cola de Artesanato R$ 10,00 R$ 10,00
Chapa de metal (250mm x

50mm x 3mm)

Garrafas Pet (510 ml) R$ 250 R$ 2,50
Cantoneiras de Aluminio

(20mm x 500mm) R$ 10,00 |R$ 40,00
Placa de PVC (470mm x

160mm x 3mm)

Eixo de aco SAE 1020

(@8mm 25mm x 45mm) R$ 15,00 R$ 15,00
Parafuso de Fixacao da

placa de PVC R$ 0,15 R$ 1,20
PLA HT R$ 7500 |R$ 75,00
Cola Branca R$ 6,00 R$ 6,00
Madeira Rolo (163 mm x

@65 mm) R$ 5,00 R$ 10,00
Kit 5 Canudos Inox 20cm R$ 12,00 R$ 12,00
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TOTAL (mecanicos)

154

R$ 777,70

R$

951,55

Tabela 54 - Orcamento Elétrico

Servo motor 995 3 R$ 40,00 R$ 120,00
Bomba d'agua 1 R$ 20,00 R$ 20,00
Fios de cobre silicone

6,0mm (m) 3 R$ 15,00 R$ 45,00
Sensor capacitivo de

proximidade 1 R$ 75,00 R$ 75,00
Servo motor SG90 4 R$ 16,00 R$ 64,00
Motor DC 12v ou de micro-

ondas 1 R$ 15,50 R$ 15,50
Arduino UNO 6 R$ 35,00 R$ 210,00
Sensor ultrassonico 1 R$ 10,00 R$ 10,00
Kit 60 Jumpers 20 cm 1 R$ 20,00 R$ 20,00
Mddulo Relé 1 R$ 10,99 R$ 10,99
Motor com caixa de

reducéo 1 R$ 7,00 R$ 7,00
Servo motor MG90D 2 R$ 36,00 R$ 72,00
TOTAL (elétricos) 25 R$ 300,50 | R$ 669,50

Tabela 55 - Orcamento Externo

Copo papel sustentavel

100mL (50un) 1 R$ 16,00 R$ 16,00
Bolacha Bauducco saché

sortidos (100un) 4 R$ 50,00 R$ 50,00
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Café soluvel (160g) 2 R$ 24,00 R$ 48,00

Café com leite soltvel

(30009) 1 R$ 18,00 R$ 18,00

Geleia saché, acucar e

margarina (80un) 1 R$ 35,70 R$ 35,70

Bot&o coloridos 5 R$ 7,70 R$ 38,50

Madeira (base) 900mm x

800mm x 30mm 1 R$ 100,00 R$ 100,00

Acrilico 800x550 mm 2 R$ 75,00 R$ 150,00

Acrilico (bolachas) 1 00 00

Misturador café/pazinha

(250un) 1 R$ 20,00 R$ 20,00
TOTAL (externos) 19 R$ 346,00 R$ 476,20

Tabela 56 - Orcamento Total

ITENS Total
QUANTIDADE | PRECO (em R$) TOTAL (em R$)

Mecanicos 154 R$ 777,70 R$ 951,55
Elétricos 25 R$ 300,50 R$ 669,50
Mao de R$ 500,00 R$ 500,00
obra

Externos 19 R$ 346,40 R$ 476,20
TOTAL 198 R$ 1.424,60 | R$ 2.597,25
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7. Calculos especificos

Garrafa PET

Célculo realizado para encontrar o volume da garrafa utilizada como
armazenamento dos pos dos cafés

V=1m-r2-h = V=314 -(3,42%-14 . V=509 mL

@ = 68mm
m=3,14
h = 140mm
lcm3=1mL

Célculo realizado em cm

Area do copo
Calculo realizado para descobrir a area do copo utilizado.
A=1m-r2 = A=3,14-(0,0315)2 .. A =0,003115m2=3115mm?2
@ = 0,063m
r=d/2 = 0,063m/2
m=3,14
1 m2 = 1.000.000mm?2

Célculo realizado em m

Forca necessaria para levantar o copo

Célculo realizado para descobrir a forca necessaria que o rob6 ira precisar
para levantar e deslocar o copo

F=m-a > F=006-10 -~ F=06N

a = Aceleracao da gravidade = 10m/s?
m = massa do copo = 60g = 0,06Kg
1g=0,001 Kg=1mL
Célculo realizado em Kg
OBS: P/ o café: 50 mL de 4gua + 2 g de café solavel (p6) =52 g

P/ o café com leite: 50 mL de agua + 5 g de café com leite (pd) =55 g

Portanto o esforco maximo serd, para levantar, de: 559 = 60 g

142



Torgque necessario para levantar o copo

Célculo realizado para descobrir o torque necessario que o motor tem que ter
para erguer o Copo

T=F-d

Ponto 1: 7=0,6-0,08..1=0,048 Nm = 0,048 - 0,102 = 0,0049 Kgf
Ponto 2: 7=0,6-0,115 . 1=0,069 Nm = 0,069 - 0,102 = 0,007 Kgf
T = Torque/Trabalho
d = Distancia até o copo
1 Nm = 0,102 Kgf

Célculo realizadoem N e m

Presséo suportada pelo copo
Célculo realizado para descobrir a pressdo que 0 copo suporta
P=F/A = P=0,6N/0,003115m2. P =192,67N/m2ou 192,67 Pa
F = Forca necessaria levantar o copo
A = Area do copo
1 N/m?2=1Pa

Céalculo realizado em N e m2

Numero de voltas necessérias do parafuso de Arquimedes
Célculo realizado para descobrir o nimero de voltas que o parafuso de
Arquimedes tera que dar para derramar a quantidade correta de pé no copo
N=d/Fuso = N =129 mm/10mm .~ N =12,9 ou = 13 Voltas
N = NUumero de voltas
d = Distancia do furo até o rasgo
Fuso = Fuso do Parafuso de Arquimedes

Célculo realizado em m

O PLA tem uma flexao de 103 MPa = 15.000 Psi = 1030 Bar

A Temperatura que a bomba d’agua aguenta é de 80°C, do PLA 200°C,
por isso € necessaria uma dispersdo de calor, pois teremos a chaleira em

funcionamento.
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8. Manual de Operacdes
1. Posicione o sistema em uma superficie nivelada e com espaco para

manuseio.

Fonte: autoria prépria

2. Disponha o sistema para que o0 manejo seja facil e tenha area suficiente
para a execucao do processo.

Figura 107 — Manual de operacéo passo 2

Fonte: autoria prépria
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3. Cologue a agua no reservatoério entre o nivel maximo e o minimo da

capacidade.

Figura 108 — Manual de operacéo passo 3

Fonte: autoria prépria

4. Despeje café soliavel em um dos recipientes designados ao

armazenamento do po.

Figura 109 — Manual de operacgéo passo 4

Fonte: autoria propria
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5. Despeje o p6 de café com leite no outro recipiente, sendo finalizado o

processo de abastecimento nessa parte.

Figura 110 — Manual de operagéo passo 5

Fonte: autoria propria

6. Carregue o armazenamento de bolachas com os devidos pacotes até o

seu limite, evitando um reabastecimento prematuro.

Figura 111 — Manual de operacéo passo 6

Fonte: autoria propria
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7. Organize a parte externa do sistema, colocando os copos e condimentos

para a melhora da experiéncia do cliente.

Figura 112 — Manual de operacao passo 7

Fonte: autoria prépria

8. Verifique as dimensdes e o posicionamento de todos os componentes do

sistema e/ou retire objetos indesejaveis no espaco de funcionamento.

Figura 113 — Manual de operacéo passo 8

Fonte: autoria prépria
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9. Ligue o sistema, a fonte de alimentagéo de energia em uma tomada.

Figura 114 — Manual de operagéo passo 9

Fonte: autoria propria

10. Certifique-se se tudo esta em ordem e ligado. Averigue se a resisténcia
do reservatério de agua esta em pleno estado de funcionamento,
aguardando um tempo para que a agua esquente a temperatura

necessaria para a producéo do café (80°C).

Figura 115 — Manual de operacéo passo 10

Fonte: autoria propria
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11. Pegue um copo e o coloque no espaco pré-delimitado na esteira, olhe o
painel de controle e selecione a opcéo que vocé deseja (café ou café com

leite) pressionando o bot&o correspondente a cada um.

Figura 116 — Manual de operacéo passo 11

Fonte: autoria prépria
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9. Manual de Manutencao

9.1 Limpezas

Figura 117 — Manutencéao 1

A

Fonte: autoria prépria

Figura 118 — Manutengé&o 2
1., #‘ . iy f‘

= ." ‘ '/”;r g g ; i

7

Fonte: autoria propria

Figura 119 — Manutencéo 3

Fonte: autoria propria
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9.1.1 Parafuso de Arquimedes

s

A limpeza do Parafuso de Arquimedes é simples e qualquer pessoa com
conhecimento basico sobre o sistema pode realizar. Seguir os passos abaixo é

essencial para garantir o bom funcionamento e a durabilidade do componente.
Passo a Passo:

1. Solte os parafusos laterais que prendem o servo motor e o Parafuso de

Arquimedes. (figura 1)

2. Remova com cuidado o conjunto do servo motor e o Parafuso de
Arquimedes internamente alojado, tomando cuidado para ndo danificar

nenhuma peca. (figura 2)

3. Lave os parafusos em agua corrente para remover sujeira e detritos.

(Evite usar utensilios pontiagudos ou produtos quimicos)
Materiais Necessarios:
« Chave Philips pequena; (figura 3)

« Agua corrente

9.1.2 Botdes do sistema

Com o tempo, os botdes de controle do sistema podem acumular poeira, o que
pode interferir no funcionamento correto. Por isso, a limpeza regular é

recomendada para evitar problemas.
Passo a Passo:
1. Desconecte o sistema da fonte de alimentacao.

2. Com um pano macio, umedeca levemente com alcool 70% e limpe a

superficie dos botdes.
3. Seque 0s botdes com um pano seco apos a limpeza.
Materiais Necessarios:
« Pano macio ou flanela;

o Alcool 70%.
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Limpeza dos botdes com pano e alcool.

9.2 Verificagcbes

9.2.1 Motores do sistema

O sistema conta com dois tipos de motores: servo motor e motor DC. E
fundamental fazer uma verificacdo regular para garantir que todos os

componentes estejam funcionando de forma adequada.
Passo a Passo:
1. Verifique as conexdes dos motores.

2. Se houver algum problema, utilize um multimetro para realizar testes de

continuidade e tensao.
3. Observe se ha perda de poténcia ou outros sinais de mau funcionamento.

4. Se necessario, substitua componentes defeituosos ou consulte o

diagrama elétrico para revisao.
Materiais Necesséarios:
e Multimetro;
e Ferramentas de ajuste para as conexdes.

Teste de motores com multimetro.

9.3 Conex0des Elétricas

9.3.1 Verificagdo das Conexdes Elétricas

As conexdes elétricas sdao uma parte crucial do funcionamento do sistema.
Verifique se os fios e conectores estdo bem conectados e livres de sinais de

desgaste.
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Passo a Passo:
1. Faga uma inspec¢do visual nas conexdes elétricas, certificando-se de que

nao ha fios soltos ou conectores corroidos.

2. Assegure-se de que todas as conexfes estdo firmes e conforme o

diagrama elétrico do projeto.

3. Se houver davidas sobre o procedimento ou a disposicdo dos cabos,

consulte o guia elétrico do projeto.
Materiais Necessarios:
« [Ferramentas para ajuste de conectores;
o Alicate de bico;
e Multimetro.

o Conexdes elétricas e guia do projeto.
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10. Monitoramento e Avaliacao

10.1 Monitoramento

O monitoramento foi realizado baseado no cronograma do projeto (pagina

14), dividido em quatro fases principais: planejamento, projetos, confeccao e

testes, e € separado nos semestres do ano. Cada fase tem suas respectivas

atividades e prazos definidos:

e Fase 1. Planejamento (1° Semestre) Atividades: Escolha do projeto,

selecdo dos materiais, elaboracdo dos primeiros documentos técnicos e
orgamento.

Verificagdo: Seréd feito um acompanhamento semanal, os chamados
“diarios de bordo” para verificar o cumprimento dos prazos e a resolugéao

de possiveis dificuldades.

Fase 2: Projetos (1° Semestre) Atividades: Elaboracdo de croquis e
desenhos técnicos, célculos, idealizacéo do sistema completo, compra de
materiais e primeira apresentacdo do trabalho de concluséo.
Verificagcdo: Continuacao dos diérios de bordo, transcritos para o relatorio

final do projeto técnico.

Fase 3: Confeccdo (Término do 1° Semestre e Inicio do 2° Semestre)
Atividades: Medidas, usinagem de materiais, montagem e elaboracao da

programacao do sistema.

Verificacdo: Continuacdo dos diarios de bordo e registro através de

imagens.

Fase 4: Testes (2° Semestre) Atividades: Execucdo de testes de

desempenho e seguranca.

Verificagdo: Avaliacdo dos orientadores e finalizacao dos diarios de bordo.

10.2 Avaliagdes

Ao final de cada fase, sera realizada uma avaliagdo para verificar o cumprimento

dos objetivos, a eficiéncia dos processos e 0 uso adequado dos recursos.
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Indicadores de sucesso incluem:
e Aentrega de cada fase dentro do prazo estabelecido no cronograma,;

e« A adequacdo do sistema automatizado as especificacdes técnicas
acordadas;

e A eficiéncia e qualidade do sistema implantado, de acordo com 0s

objetivos gerais, com base nos resultados dos testes;

« O nivel de satisfacdo da equipe.
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11. Concluséao

O presente projeto teve como objetivo desenvolver um sistema servidor
robotico de café e bolacha, integrando circuitos, programacdes e célculos para
criar uma solugdo automatizada e eficiente. Ao longo de seu desenvolvimento,
foram aplicadas técnicas de eletrdnica, programacéao, impresséo 3D e pesquisas
sobre o emprego da automacdo em servicos de atendimento e seus impactos,

sobretudo em eventos.

As etapas de construcao incluiram a cria¢do de circuitos especificos para
0s mecanismos de movimentacéo e distribuicdo, sincronizado a programacao.
Os desenhos técnicos detalhados garantiram uma melhor visdo das partes do

projeto e auxiliaram na estrutura deste.

Foi possivel alcancar resultados satisfatorios no que tange a otimizacao
de processos e resolucdo de problemas, como mudancas de materiais e

adaptabilidades mecanicas.

O projeto encontra-se em constante progressdo e as expectativas séo de
melhorias e expansdes. A combinacdo das técnicas e abordagens utilizadas

foram significativamente relevantes e contribuiram para seu desenvolvimento.

O sistema pode servir como uma solucéo inovadora e Util, principalmente
na area de automac&o em setores de entretenimento e servico, onde a eficiéncia
e personalizacdo sdo cada vez mais valorizadas, proporcionando uma

experiéncia diferenciada ao publico consumidor.
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13. Anexos

Anexo 1

Fonte: desenho realizado no software Inventor

Anexo 2
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Fonte: desenho realizado no software Inventor
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Anexo 3

Fonte: desenho realizado no software Inventor

Anexo 4
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Fonte: desenho realizado no software Inventor
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Anexo 5

Fonte: desenho realizado no software Inventor

Anexo 6
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Fonte: desenho realizado no software Inventor
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Fonte: desenho realizado no software Inventor

Anexo 8

150,00

=

.:—""_'_’Fﬂ- |
=

oo

ETEC Jilio de Mesquita / MTEC - PT

Manuela Castro Colodro J RM: 57137

Prof Rinaldo Ferngira @ Cléudio Kubilius [ POTCC

Armazém de pds / ESC 1:1 / 15.09.2024

7

Fonte: desenho realizado no software Inventor
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Anexo 9

&

Fonte: desenho realizado no software Inventor

Anexo 10
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Fonte: desenho realizado no software Inventor
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Anexo 11

Fonte: desenho realizado no software Inventor
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Abexo 12
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Fonte: desenho realizado no software Inventor

164



Anexo 13

Fonte: desenho realizado no software Inventor

Anexo 14
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Fonte: desenho realizado no software Inventor
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Anexo 15

Fonte: desenho realizado no software Inventor

Anexo 16
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Fonte: desenho realizado no software Inventor
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Anexo 17

e
Fonte: desenho realizado no software Inventor
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Fonte: desenho realizado no software Inventor
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Anexo 19

Fonte: desenho realizado no software Inventor

Anexo 20
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Fonte: desenho realizado no software Inventor
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Anexo 21

Fonte: desenho realizado no software Inventor

Anexo 22
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Fonte: desenho realizado no software Inventor
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Anexo 23

Fonte: desenho realizado no software Inventor

Anexo 24
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Fonte: desenho realizado no software Inventor
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Anexo 25

Fonte: desenho realizado no software Inventor

Anexo 26
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Fonte: desenho realizado no software Inventor
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Anexo 27

Fonte: desenho realizado no software Inventor

Anexo 28
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Fonte: desenho realizado no software Inventor
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Anexo 29

Fonte: desenho realizado no software Inventor
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Fonte: desenho realizado no software Inventor
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Anexo 31
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Ligar esteira
p/ frente
Processo
empurrar bolacha
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5

Fonte: fluxograma realizado no software Power Point

Anexo 32
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Movimento 1 do

robd

Desligar
Ligar MG30D — estelra DESll?aI
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Fonte: fluxograma realizado no software Power Point
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Anexo 33

INICcIO
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copo
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g/ tras

Ligar esteira
p/ frente
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robd
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robd

Anexo 34
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Ligar bomba
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Desligar bomba
df Agua

X seq

Fonte: fluxograma realizado no software Power Point

KTJ

Ligar esteira
p/ frente

Desligar
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O——

FIM

| Poricicnar o copo |

O

Movimento 2
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|

Ligar esteira p/
trés

1

| Desligar esteira

Ligar bomba
df Aagua

X zeg

Desligar bomba

Fl
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| Ligar esteira

Fonte: fluxograma realizado no software Power Point
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FIM
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Anexo 35
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Fonte: fluxograma realizado no software Power Point

Anexo 36
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Fonte: fluxograma realizado no software Power Point
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Anexo 37
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Fonte: fluxograma realizado no software Power Point
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Anexo 38
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Anexo 39

/lIncluséao biblioteca servo
//[Programacéo arduino 1
#include <Servo.h>

#include <Ultrasonic.h>

/ICriagé@o dos objetos
Servo servoBolacha;
Servo servoCafeTrad,;
Servo servoCafeleite;

Ultrasonic ultrassomAgua(8,9);

//[Determinacéo dos pinos

const int pinoSinalFinal = 13; // depois substituir para ultrassonico
const int pinoSinalBolacha = 2;

const int pinoSinalCopo = 6;

const int pinoSinalCafe = 10;

const int motorA = 3;

const int motorB = 4;

const int velMotor = 5;

void motor(char a, char b, char sensor){
analogWrite(velMotor, 0);
digitalWrite(motorA, a); // a combina¢do LOW HIGH ir4 determinar o sentido
digitalWrite(motorB, b);
for(int vel = 50; vel <220; vel += 30){
analogWrite(velMotor, vel);
delay(100);
}
if(digitalRead(sensor) == LOW){
digitalWrite(motorA, LOW);
digitalWrite(motorB, LOW);
}
}

void somenteBolacha(){
dof
servoBolacha.write(0);
delay(400);
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servoBolacha.write(90);

delay(2000);

servoBolacha.write(180);

delay(400);

servoBolacha.write(90);

delay(1500);
lwhile(digitalRead(pinoSinalBolacha) == LOW);
delay(3000); //Espera de 3 segundos
motor(HIGH, LOW, pinoSinalFinal);

}

void somenteCafeTrad(){
int presenca = 0;
if(digitalRead(pinoSinalFinal) == HIGH){
delay(2000);
presenca = 1,
}
if(presenca == 1){
motor(LOW, HIGH,pinoSinalCopo);
Serial.write('1";
/[colocar o movimento 1 do robo
if(digitalRead(pinoSinalCafe) == LOW){ // trecho colocar o cafe
delay(2000);
servoCafeTrad.write(0);
delay(1500);
servoCafeTrad.write(90);
delay(400);
}
delay(2000);
Serial.write('2");
/[colocar o movimento 2 do robo
delay(1000);
analogWrite(velMotor, 0);
digitalWrite(motorA, HIGH); // motor indo para frente
digitalWrite(motorB, LOW);
for(int vel = 50; vel < 220; vel += 30){
analogWrite(velMotor, vel);
delay(100);

}

int agua = 0;
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while(agua == 0){
int distancia = ultrassomAgua.read();
delay(100);
if(distancia < 2){
if (lconditionMet) { // Se a condi¢&o ainda néo foi detectada
startMillis = millis(); // Armazena o tempo inicial
conditionMet = true;
} else if (millis() - startMillis >= 3000) { // Se passaram 3 segundos
digitalWrite(motorA, LOW);
digitalWrite(motorB, LOW);
digitalWrite(RELAY_PIN, HIGH); // Liga o relé
}else {
conditionMet = false; // Reseta a condi¢éo
digitalWrite(RELAY_PIN, LOW); // Desliga o relé
}
agua = 1,

}

motor(HIGH, LOW, pinoSinalFinal);
presenca = 0O;

}

void somenteCafeleite()}{
int presenca = 0;
if(digitalRead(pinoSinalFinal) == HIGH){
delay(2000);
presenca = 1;
}
if(presenca == 1){
motor(LOW, HIGH,pinoSinalCopo);
Serial.write('1);
/[colocar o movimento 1 do robo
if(digitalRead(pinoSinalCafe) == LOW) // trecho colocar o cafe
delay(2000);
servoCafelLeite.write(0);
delay(1500);
servoCafeleite.write(90);
delay(400);
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}

delay(2000);

Serial.write('2");

/[colocar o movimento 2 do robo

delay(1000);

analogWrite(velMotor, 0);

digitalWrite(motorA, HIGH); // motor indo para frente

digitalWrite(motorB, LOW);

for(int vel = 50; vel < 220; vel += 30){
analogWrite(velMotor, vel);

delay(100);
}

int agua = 0;
while(agua == 0){
int distancia = ultrassomAgua.read();
delay(100);
if(distancia < 2){
if (lconditionMet) { // Se a condicdo ainda néo foi detectada
startMillis = millis(); // Armazena o tempo inicial
conditionMet = true;
} else if (millis() - startMillis >= 3000) { // Se passaram 3 segundos
digitalWrite(motorA, LOW);
digitalWrite(motorB, LOW);
digitalWrite(RELAY_PIN, HIGH); // Liga o relé
}else {
conditionMet = false; // Reseta a condi¢ao
digitalWrite(RELAY_PIN, LOW); // Desliga o relé
}
agua = 1,

}

motor(HIGH, LOW, pinoSinalFinal);
presenca = 0;
}
}

void cafeTradBolacha(){
/I Parte da bolacha
dof
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servoBolacha.write(0);

delay(400);

servoBolacha.write(90);

delay(2000);

servoBolacha.write(180);

delay(400);

servoBolacha.write(90);

delay(1500);
twhile(digitalRead(pinoSinalBolacha) == LOW);
delay(2000); //Espera de 2 segundos

/ inicio do ciclo do cafe
int presenca = 0;
if(digitalRead(pinoSinalFinal) == HIGH){
delay(2000);
presenca = 1,
}
if(presenca == 1){
motor(LOW, HIGH,pinoSinalCopo);
Serial.write('1";

/lcolocar o movimento 1 do robo

if(digitalRead(pinoSinalCafe) == LOW){ // trecho colocar o cafe

delay(2000);
servoCafeTrad.write(0);
delay(1500);
servoCafeTrad.write(90);
delay(400);

}

delay(2000);

Serial.write('2");

/[colocar o movimento 2 do robo

delay(1000);

analogWrite(velMotor, 0);

digitalWrite(motorA, HIGH); // motor indo para frente

digitalWrite(motorB, LOW);

for(int vel = 50; vel < 220; vel += 30){
analogWrite(velMotor, vel);

delay(100);
}

int agua = 0;
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while(agua == 0){
int distancia = ultrassomAgua.read();
delay(100);
if(distancia < 2){
if (lconditionMet) { // Se a condi¢&o ainda néo foi detectada
startMillis = millis(); // Armazena o tempo inicial
conditionMet = true;
} else if (millis() - startMillis >= 3000) { // Se passaram 3 segundos
digitalWrite(motorA, LOW);
digitalWrite(motorB, LOW);
digitalWrite(RELAY_PIN, HIGH); // Liga o relé
}else {
conditionMet = false; // Reseta a condi¢éo
digitalWrite(RELAY_PIN, LOW); // Desliga o relé
}
agua = 1,

}

motor(HIGH, LOW, pinoSinalFinal);
presenca = 0;
}
}

void cafeLeiteBolacha(){
/I Parte da bolacha
dof
servoBolacha.write(0);
delay(400);
servoBolacha.write(90);
delay(2000);
servoBolacha.write(180);
delay(400);
servoBolacha.write(90);
delay(1500);
lwhile(digitalRead(pinoSinalBolacha) == LOW);
delay(2000); //Espera de 2 segundos

/l'inicio do ciclo do cafe
int presenca = 0;
if(digitalRead(pinoSinalFinal) == HIGH){
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delay(2000);
presenca = 1;
}
if(presenca == 1){

motor(LOW, HIGH,pinoSinalCopo);

Serial.write('1);

/[colocar o movimento 1 do robo

if(digitalRead(pinoSinalCafe) == LOWY){ // trecho colocar o cafe
delay(2000);
servoCafelLeite.write(0);
delay(1500);
servoCafeleite.write(90);
delay(400);

}

delay(2000);

Serial.write('2");

/[colocar o movimento 2 do robo

delay(1000);

analogWrite(velMotor, 0);

digitalWrite(motorA, HIGH); // motor indo para frente

digitalWrite(motorB, LOW);

analogWrite(velMotor, 200);

int agua = 0;
while(agua == 0){
int distancia = ultrassomAgua.read();
delay(100);
if(distancia < 2){
if (conditionMet) { // Se a condigdo ainda n&o foi detectada
startMillis = millis(); // Armazena o tempo inicial
conditionMet = true;
} else if (millis() - startMillis >= 3000) { // Se passaram 3 segundos
digitalWrite(motorA, LOW);
digitalWrite(motorB, LOW);
digitalWrite(RELAY_PIN, HIGH); // Liga o relé
}else {
conditionMet = false; // Reseta a condicao
digitalWrite(RELAY_PIN, LOW); // Desliga o relé
}
agua =1,

}
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motor(HIGH, LOW, pinoSinalFinal);

presenca = 0O;

}
}

void setup() {
Serial.begin(9600);

/I Atribuicdo dos pinos a cada servo
servoBolacha.attach(7);
servoCafeTrad.attach(11);
servoCafeleite.attach(12);

//Definicao tipos de pinos
pinMode(pinoSinalFinal, INPUT);
pinMode(pinoSinalBolacha, INPUT);
pinMode(pinoSinalCafe, INPUT);
pinMode(pinoSinalCopo, INPUT);
pinMode(motorA, OUTPUT);
pinMode(motorB, OUTPUT);

/[Estado padrdo do motor
digitalWrite(motorA, LOW);
digitalWrite(motorB, LOW);

void loop() {
if(Serial.available() > 0){
char msg = Serial.read();
switch(msg){
case 'A"
somenteBolacha();
case 'B"
somenteCafeTrad();
case 'C"
somenteCafeleite();
case 'D"

cafeTradBolacha();
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case 'E"

cafelLeiteBolacha();

//Programacéo do arduino 2
#include <Servo.h>

#define botaoBolacha 2
#define botaoCafeTrad 3
#define botaoCafeLeite 4
#define botaoTradBolacha 5

#define botaolLeiteBolacha 7

Servo base;
Servo bracinho;
Servo bracao;

Servo garra,

void movimentol(){

base.write(160);// movimeno de aproximacao para pegar o0 copo

bracinho.write(0);
delay(1000);
garra.write(70);//aberto
delay(1000);
bracao.write(113);
delay(2000);
garra.write(30);//fechado
delay(2000);
bracao.write(85);
delay(1000);
bracinho.write(5);
delay(1000);
base.write(16);// movimento levar ao cafe
bracao.write(100);
delay(1000);

Anexo 40
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void movimento2(){
bracao.write(85);
delay(1000);
base.write(160);
delay(1000);
bracinho.write(0);
delay(1000);
bracao.write(113);
delay(2000);
base.write(160);
garra.write(70);//aberto
delay(1000);

void setup() {
Serial.begin(9600);

base.attach(7);
bracinho.attach(9);
bracao.attach(10);
garra.attach(11);

pinMode(botaoBolacha, INPUT);
pinMode(botaoCafeTrad, INPUT);
pinMode(botaoCafeLeite, INPUT);
pinMode(botaoTradBolacha, INPUT);
pinMode(botaoLeiteBolacha, INPUT);

void loop() {

if(digitalRead(botaoBolacha) == HIGH)
Serial.write('A");

}

if(digitalRead(botaoCafeTrad) == HIGH){
Serial.write('B");

}

if(digitalRead(botaoCafeLeite) == HIGH){
Serial. write ('C";

}

if(digitalRead(botaoTradBolacha) == HIGH){
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Serial. write ('D";

}

if(digitalRead(botaoLeiteBolacha) == HIGH){
Serial. write ('E");

}

if(Serial.available() > 0)}{
char ¢ = Serial.read();
switch(c){

case '1"
movimentol();
case '2"

movimento2();
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Anexo 41

Etec Cos  ggpm shoPauLo

Santa André
Diario de Bordo

Técnico em mecatrénica Turma: 3°H — Grupo B

Kayk de Farias Pinheiro — RM: 57144

Luciano Raimundo da Silva Sousa 57130

Manuela Castro Colodro — RM: 57137

Matheus Querino dos Santos — RM: 57129

Nathéalia do Amaral Silva Santos — RM: 57136

Vinicius Stanguine Martin — RM: 57530

Titulo do TCC: Em definicdo

Periodo: 19/02/2024 — 23/02/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Organizacao de ideias para o projeto,
definicdo de trés propostas para serem apresentadas; palestra sobre o TCC além

de mostrar as possiveis propostas para o palestrante.

2. Atividades Realizadas por integrante:

o Kayk — Propostas: limpador de placa solar automético, organizador de
instrumentos de enfermagem e farmacia, passador de roupa automatica.
Apresentar as sugestdes para o palestrante; enviar as informacdes para

o diario de bordo.

e Luciano — Propostas: limpador de janelas automatico, passador de roupa

automatica. Apresentar as sugestfes para o palestrante.

« Manuela - Propostas: organizador e abastecedor de estoque automatico,
adaptacao para o dobrador de roupa automatico. Procurar auxilio com o
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professor responsavel pelos TCCs e apresentar algumas ideias sugeridas

pelo grupo; elaboracao dos diérios de bordo.

e« Matheus — Propostas: passador de roupa automatica. Apresentar as

propostas para o palestrante.

« Nathdlia — Propostas: separador e organizador de materiais utilizados nas
bolsas das ambulancias do SAMU (SOS SAMU), empacotador de caixas.

e Vinicius - Propostas: passador de roupa automatica, sistema

automatizado de ar-condicionado.

3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Relacionar as
ideias propostas ao plano de curso e nado fugir das matérias apresentadas em
tal; escolher algo que englobe tudo o que se aprendeu durante esses dois anos;
encontrar elementos de protecdo para a elaboracdo da ideia; trazer

sustentabilidade para o projeto em conjunto com a tecnologia.

4. Solugcdes encontradas e/ou sugestbes para trabalhar as
dificuldades: Utilizar os componentes curriculares do plano de curso para
escolher as propostas para o trabalho; elaborar o business model Canvas de

cada projeto.

5. Descobertas/Novas Indagacdes: Percebe-se que a &rea de mecatrénica
pode estar em qualquer lugar e ser utilizada por diversas industriais € no nosso
dia a dia; elaborar o TCC (Trabalho de Conclusédo de Curso) em conjunto com a
turma de gastronomia do periodo da noite; proposta de uma lixeira eletrbnica
gue separa lixo.

6. Sugestdes da propria equipe para as proéximas etapas/ organizagéo
para o desenvolvimento das atividades do préximo periodo: Pesquisar, ouvir

e ler sobre trabalhos antigos feitos por técnicos mecatrénicos, filtrar as ideias e
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denominar 3 para que possa ser apresentado a turma, organizar as propostas
para perceber os pontos positivos e negativos, elaborar o business model

Canvas.
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Etec Cps  ggpe sAorpaulo

Santo André
Diario de Bordo

Técnico em mecatrénica Turma: 3°H - Grupo B

Kayk de Farias Pinheiro — RM: 57144

Luciano Raimundo da Silva Sousa 57130

Manuela Castro Colodro — RM: 57137

Matheus Querino dos Santos — RM: 57129

Nathéalia do Amaral Silva Santos — RM: 57136

Vinicius Stanguine Martin — RM: 57530

Titulo do TCC: Em definicdo

Periodo: 26/02/2024 — 01/03/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Decidir as trés propostas de TCC
para apresentar aos professores. Finalizar os croquis e explicacfes sobre cada

ideia. Desmontar e reutilizar pecas de TCCs do ano passado.

2. Atividades Realizadas por integrante:

e Kayk -. Croqui do limpador automatico de placa solar, indicacdo e
explicacdo dos componentes de tal. Desmontar e separar as pecas do

TCC do ano passado; enviar as informacdes para o diario de bordo.

e« Luciano — Desmontar e separar as pecas do TCC do ano passado.

Explicag&o do limpador de placa solar

e Manuela - Croqui, indicacdo e explicacdo do sistema robodtico de
aperitivos. Desmontar e separar as pecas do TCC do ano passado.

Organizar, contar e listar cada peca; elaborar diarios de bordo.
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e Matheus — Croqui e indicacdo da lixeira separadora de reciclaveis

automética. Desmontar e separar as pecas do TCC do ano passado.

« Nathalia — Explicacdo do sistema robético de aperitivos. Desmontar e
separar as pecgas do TCC do ano passado. Organizar, contar e listar cada

peca

e Vinicius — Explicacdo da lixeira separadora de reciclaveis. Desmontar e

separar as pecas do TCC do ano passado.

3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Definir as ideias e

elaborar os croquis. Sugestdes para reutilizacdo dos sensores tirados da esteira.

4. Solugdes encontradas e/lou sugestbes para trabalhar as
dificuldades: Ouvir a opinido de cada um e tentar alinha-las, além de dividir os

croquis para cada integrante.

5. Descobertas/Novas Indagacdes: Sem descobertas

6. Sugestdes da propria equipe para as proximas etapas/ organizacéo
para o desenvolvimento das atividades do préximo periodo: Definir uma

ideia para se aprofundar.

194



Etec COS  gEPe SAO PAULO
0 e Anr o GOVERNO DO ESTADO

Diario de Bordo
Técnico em mecatréonica Turma: 3°H — Grupo B
Kayk de Farias Pinheiro — RM: 57144
Luciano Raimundo da Silva Sousa 57130
Manuela Castro Colodro — RM: 57137
Matheus Querino dos Santos — RM: 57129
Nathéalia do Amaral Silva Santos — RM: 57136
Vinicius Stanguine Martin — RM: 57530
Titulo do TCC: Em definicdo
Periodo: 04/03/2024 — 08/03/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Analise das ideias dos projetos
propostos; Definicdo do projeto oficial;, Mudanca do nome do projeto;
futuramente elaborar uma possivel ideia para um sistema integrado de
pagamento no robd; iniciar a pesquisa de similaridade; separar os robos
similares ao nosso projeto para cada componente do grupo e pesquisar sobre;
concluir a pesquisa de similaridade.

2. Atividades Realizadas por integrante:

« Kayk — Debate com o professor sobre as ideias apresentadas; Audio para
elaboracdo do diario de bordo; pesquisa de similaridade: maquina de

vendas (vending machine)

e Luciano - Debate com o professor sobre as ideias apresentadas;

pesquisa de similaridade: maquina de vendas (vending machine)

e Manuela - Diario de bordo; pesquisa de similaridade: fast food

robotizado
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e« Matheus — Debate com o professor sobre as ideias apresentadas;

pesquisa de similaridade: rob6 bartender

« Nathdlia — Debate com o professor sobre as ideias apresentadas; diario

de bordo; pesquisa de similaridade: caféBot

e Vinicius — Debate com o professor sobre as ideias apresentadas;

pesquisa de similaridade: maquinas de café convencionais

3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Criatividade em
relacdo ao nome e as ideias propostas, além de coeréncia e escolha de algum

protétipo que seja realizavel, em funcdo das condi¢cées do grupo.

4. Solugdes encontradas e/ou sugestbes para trabalhar as

dificuldades: Decisdes tomadas sempre em grupo e com auxilio do professor.

5. Descobertas/Novas Indagacdes: Sem descobertas

6. Sugestdes da propria equipe para as proximas etapas/ organizacéo
para o desenvolvimento das atividades do proximo periodo: Dividir as

funcdes em relacdo aos objetivos gerais e especificos entre os componentes do

grupo.
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Etec (S ggpe sAoPauLo

Santo André
Diario de Bordo

Técnico em mecatrénica Turma: 3°H - Grupo B

Kayk de Farias Pinheiro — RM: 57144

Luciano Raimundo da Silva Sousa 57130

Manuela Castro Colodro — RM: 57137

Matheus Querino dos Santos — RM: 57129

Nathalia do Amaral Silva Santos — RM: 57136

Vinicius Stanguine Martin — RM: 57530

Titulo do TCC: Em definicéo

Periodo: 11/03/2024 — 15/03/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Separacdo das pesquisas (objetivo
geral e especifico) de cada componente da maquina; iniciacdo das pesquisas
dos objetivos gerais e especificos; separacdo dos componentes da maquina
para os objetivos especificos para cada integrante do grupo; decisdo dos trés
reservatorios: um de agua, a caldeira e para misturar a agua; eliminacao do
dispenser de copos; cada um dos integrantes desenhar sobre a parte da

maquina que ficou responsavel.

2. Atividades Realizadas por integrante:

« Kayk — Audio para elaboracdo do diario de bordo; elaboracdo dos

objetivos especificos do sistema e armazenamento de café

e Luciano - Elaboracdo dos objetivos especificos do sistema e

armazenamento de bolachas

e« Manuela — Diario de bordo; elaboracdo dos objetivos especificos da

esteira; objetivo geral da maquina
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e Matheus - Elaboracdo dos objetivos especificos do sistema e

armazenamento de bolachas;

« Nathdlia— Elaboracao dos objetivos especificos da esteira; objetivo geral

da maquina;

e Vinicius — Elaboracdo dos objetivos especificos sobre sistema e

armazenamento de café;

3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Encontrar uma

solucao para o aqguecimento do café e entregar um produto de qualidade.

4. Solugdes encontradas e/lou sugestbes para trabalhar as

dificuldades: Procurar auxilio com o professor.

5. Descobertas/Novas Indagacdes: Utilizacdo de uma caldeira, bomba e

agua para preparacéao do café na hora.

6. Sugestdes da prépria equipe para as préximas etapas/ organizacao
para o desenvolvimento das atividades do préximo periodo: Continuagéo e

conclusao dos objetivos gerais e especificos.
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Etec Cos  ggpm shoPauLo

Santo André
Diario de Bordo

Técnico em mecatrénica Turma: 3°H - Grupo B

Kayk de Farias Pinheiro — RM: 57144

Luciano Raimundo da Silva Sousa 57130

Manuela Castro Colodro — RM: 57137

Matheus Querino dos Santos — RM: 57129

Nathalia do Amaral Silva Santos — RM: 57136

Vinicius Stanguine Martin — RM: 57530

Titulo do TCC: Em definicéo

Periodo: 18/03/2024 — 22/03/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Continuacdo dos objetivos gerais
e especificos; Representacbes dos componentes e da maquina; procura de
filamentos e elaboracdo de um orgcamento para construir o robd na impressora
3D;

2. Atividades Realizadas por integrante:

« Kayk — Audio para elaboracdo do diario de bordo; elaboracdo dos
objetivos especificos do sistema e armazenamento de café; desenho do

sistema de café.

e Luciano - Elaboracdo dos objetivos especificos do sistema e

armazenamento de bolachas

« Manuela — Diario de bordo; elaboracdo dos objetivos especificos da
esteira; objetivo geral da maquina; desenho da maquina; desenho da

esteira
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e Matheus - Elaboracdo dos objetivos especificos do sistema e

armazenamento de bolachas;

o Nathdlia — Diario de bordo; elaboracdo dos objetivos especificos da

esteira; objetivo geral da maquina;

e Vinicius — Elaboracdo dos objetivos especificos sobre sistema e

armazenamento de café

3. Dificuldades encontradas no decorrer do periodo: Organizacdo em

relacdo aos prazos de entrega das pesquisas.

4. Solugdes encontradas e/lou sugestbes para trabalhar as

dificuldades: Utilizar um dia de antecedéncia para as entregas

5. Descobertas/Novas Indagacdes: Sem descobertas

6. Sugestdes da propria equipe para as proximas etapas/ organizacao
para o desenvolvimento das atividades do préximo periodo: Conclusédo dos

objetivos gerais e especificos.
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Etec (S ggpe 4o pauLo

Santo André
Diario de Bordo

Técnico em mecatrénica Turma: 3°H - Grupo B

Kayk de Farias Pinheiro — RM: 57144

Luciano Raimundo da Silva Sousa 57130

Manuela Castro Colodro — RM: 57137

Matheus Querino dos Santos — RM: 57129

Nathalia do Amaral Silva Santos — RM: 57136

Vinicius Stanguine Martin — RM: 57530

Titulo do TCC: Em definicéo

Periodo: 25/03/2024 — 29/03/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Concluir, revisar e entregar os

objetivos gerais e especificos; identificar possiveis erros;

2. Atividades Realizadas por integrante:

« Kayk — Audio para elaboracéo do diario de bordo; correcdo dos objetivos
especificos do sistema e armazenamento de cafée; desenho do sistema de

café.

e Luciano - Correcdo dos objetivos especificos do sistema e

armazenamento de bolachas

« Manuela - Diéario de bordo; correcédo dos objetivos especificos da esteira;

objetivo geral da maquina; desenho da maquina; desenho da esteira

e Matheus - Correcdo dos objetivos especificos do sistema e
armazenamento de bolachas; conclusdo do trabalho
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« Nathalia—Correcao dos objetivos especificos da esteira; objetivo geral da

maquina; conclusédo do trabalho

e Vinicius —Correcdo dos objetivos especificos sobre sistema e

armazenamento de café

3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Erros de
comunicacao entre o grupo sobre os trabalhos propostos pelo professor

4. Solugcdes encontradas e/lou sugestbes para trabalhar as

dificuldades: Procurar auxilio do professor e mostrar o que esta sendo feito

5. Descobertas/Novas Indagacdes: Reorganizar os arquivos do grupo

para melhor compreenséo.

6. Sugestdes da propria equipe para as proéximas etapas/ organizacéo
para o desenvolvimento das atividades do proximo periodo: Iniciar as

estratégias para cumprir 0s objetivos especificos e gerais.
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Etec Cos  ggpm shoPaulo

Santo André
Diario de Bordo

Técnico em mecatrénica Turma: 3°H - Grupo B

Kayk de Farias Pinheiro — RM: 57144

Luciano Raimundo da Silva Sousa 57130

Manuela Castro Colodro — RM: 57137

Matheus Querino dos Santos — RM: 57129

Nathalia do Amaral Silva Santos — RM: 57136

Vinicius Stanguine Martin — RM: 57530

Titulo do TCC: Em definicéo

Periodo: 01/04/2024 — 05/04/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Iniciar as estratégias para concluir

0s objetivos gerais e especificos de cada componente da maquina;

2. Atividades Realizadas por integrante:

« Kayk — Audio para elaborac&o do diario de bordo; estratégias para os

objetivos especificos do sistema e armazenamento de café

e Luciano - Estratégias para os objetivos especificos do sistema e

armazenamento de bolachas.

« Manuela - Diario de bordo; estratégias para os objetivos especificos para

a esteira

e Matheus - Estratégias para os objetivos especificos do sistema e

armazenamento de bolachas.

« Nathéalia - Diario de bordo; estratégias para os objetivos especificos para

a esteira
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e Vinicius — estratégias para 0s objetivos especificos do sistema e

armazenamento de café

3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Encontrar uma

solucao para o sistema de café funcionar baseado em uma Unica bomba de agua

4. Solucdes encontradas e/lou sugestbes para trabalhar as

dificuldades: Procurar auxilio ao professor

5. Descobertas/Novas Indagacdes: Utilizar uma pequena valvula para

direcionar a agua ao recipiente correto

6. Sugestbes da propria equipe para as proximas etapas/ organizacao
para o desenvolvimento das atividades do proximo periodo: Continuagéo

das estratégias para os objetivos especificos e término do arquivo.
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Santo André
Diario de Bordo

Técnico em mecatrénica Turma: 3°H - Grupo B

Kayk de Farias Pinheiro — RM: 57144

Luciano Raimundo da Silva Sousa 57130

Manuela Castro Colodro — RM: 57137

Matheus Querino dos Santos — RM: 57129

Nathalia do Amaral Silva Santos — RM: 57136

Vinicius Stanguine Martin — RM: 57530

Titulo do TCC: Em definicéo

Periodo: 08/04/2024 — 01/04/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Organizar os arquivos da impressao;

comecar a imprimir cada componente.

2. Atividades Realizadas por integrante:

o Kayk — Organizacédo das pecas nos arquivos do robd responsavel pelo

café;

e Luciano —Organizacdo das pegas nos arquivos do robd responsavel pelo

café;

« Manuela — Elaboracédo do diario de bordo e organiza¢édo das pecas nos

arquivos do robo responsavel pelas bolachas;

« Matheus — Organizacdo das pec¢as nos arquivos do robd responséavel

pelo café;

e Nathdlia — Elaboracao do diario de bordo e organizacéo das pecas nos

arquivos do robo responsavel pelas bolachas;
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e Vinicius —Organizacéo das pecas nos arquivos do robo responsavel pelo

café.

3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Extracdo dos

arquivos do software PrusaSlicer

4. Solugcdes encontradas e/lou sugestbes para trabalhar as

dificuldades: Descompactar 0os arquivos.

5. Descobertas/Novas Indagacdes: Sem novas descobertas.

6. Sugestbes da propria equipe para as proximas etapas/ organizacao
para o desenvolvimento das atividades do proximo periodo: Elaboracéo das
estratégias propostas para cada componente do trabalho.
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Santo André
Diario de Bordo

Técnico em mecatrénica Turma: 3°H - Grupo B

Kayk de Farias Pinheiro — RM: 57144

Luciano Raimundo da Silva Sousa 57130

Manuela Castro Colodro — RM: 57137

Matheus Querino dos Santos — RM: 57129

Nathalia do Amaral Silva Santos — RM: 57136

Vinicius Stanguine Martin — RM: 57530

Titulo do TCC: Em definicéo

Periodo: 15/04/2024 — 19/04/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Elaboracéo das estratégias de cada

componente do projeto; organizar os arquivos do robd para serem impressos

2. Atividades Realizadas por integrante:

« Kayk - Organizacgéo dos arquivos dos robds; audio para elaboragéo do

diario de bordo
e Luciano - Estratégias do sistema de bolacha

« Manuela — Elaboragcédo do diario de bordo; estratégias da esteira e

recipientes expostos; cronograma para o diagrama de gantt
e Matheus - Estratégias do sistema de bolacha
o Nathalia — Estratégias do sistema de bolacha

e Vinicius — Estratégias do sistema de café
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3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Sem dificuldades

4. Solucdes encontradas e/ou sugestbes para trabalhar as

dificuldades: Sem solucdes

5. Descobertas/Novas indagacdes: mudanca da caldeira para esquentar
a agua por um fervedouro de hotel de aluminio em conjunto com uma resisténcia

de marmiteiro.

6. Sugestdes da propria equipe para as proximas etapas/ organizacéo
para o desenvolvimento das atividades do proximo periodo: Finalizacdo das

estratégias e cronograma do projeto; continuag¢édo do diagrama de gantt;
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Santo André
Diario de Bordo

Técnico em mecatrénica Turma: 3°H - Grupo B

Kayk de Farias Pinheiro — RM: 57144

Luciano Raimundo da Silva Sousa 57130

Manuela Castro Colodro — RM: 57137

Matheus Querino dos Santos — RM: 57129

Nathalia do Amaral Silva Santos — RM: 57136

Vinicius Stanguine Martin — RM: 57530

Titulo do TCC: Sistema robotico servidor de cafés e bolachas

Periodo: 22/04/2024 — 26/04/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Impressdo das pecas do robd;
finalizagcdo das estratégias; iniciagdo do relatério intermediario; definicdo do
nome oficial do projeto

2. Atividades Realizadas por integrante:
o Kayk — Relacdo material; desenhos no AutoCad
e Luciano - Inspecao da impressora 3D
« Manuela - Diagrama de Gantt; finalizacdo das estratégias
e Matheus — Desenhos no AutoCad; relacdo material
« Nathdlia — Relagdo material; finalizacao das estratégias

e Vinicius — Inspecéo da impressora 3D

3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Sem dificuldades
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4. Solugdes encontradas e/lou sugestbes para trabalhar as

dificuldades: Sem solucdes

5. Descobertas/Novas Indagacdes: Sem descobertas

6. Sugestdes da propria equipe para as proximas etapas/ organizacao
para o desenvolvimento das atividades do proximo periodo: Continuacéo do

relatério intermediario e impressées das pecas.
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Diario de Bordo
Técnico em mecatréonica Turma: 3°H — Grupo B
Kayk de Farias Pinheiro — RM: 57144
Luciano Raimundo da Silva Sousa 57130
Manuela Castro Colodro — RM: 57137
Matheus Querino dos Santos — RM: 57129
Nathéalia do Amaral Silva Santos — RM: 57136
Vinicius Stanguine Martin — RM: 57530
Titulo do TCC: Sistema robotico servidor de cafés e bolachas
Periodo: 29/04/2024 — 03/05/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Impressao das pecas do robd;

continuacao do relatério intermediario.

2. Atividades Realizadas por integrante:
e Kayk — Inspecéo da impressora 3D; desenho do parafuso de Arquimedes
e Luciano — Desenho parafuso de Arquimedes
« Manuela - Desenho da esteira; diagrama de Gantt

e Matheus — Desenho do parafuso de Arquimedes, armazenamento das

bolachas

« Nathélia — Audio para elaboracdo do diario de bordo; cronograma de

tarefas para o diagrama de Gantt

e Vinicius — Inspecao da impressora 3D
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3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Sem dificuldades

4. Solucdes encontradas e/ou sugestbes para trabalhar as

dificuldades: Sem solucdes

5. Descobertas/Novas Indagacdes: Sem novas descobertas

6. Sugestdes da propria equipe para as proximas etapas/ organizacao
para o desenvolvimento das atividades do proximo periodo: Continuacao do

relatério intermediario e das impressdes das pecas do robd
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Santo André
Diario de Bordo

Técnico em mecatrénica Turma: 3°H - Grupo B

Kayk de Farias Pinheiro — RM: 57144

Luciano Raimundo da Silva Sousa 57130

Manuela Castro Colodro — RM: 57137

Matheus Querino dos Santos — RM: 57129

Nathéalia do Amaral Silva Santos — RM: 57136

Vinicius Stanguine Martin — RM: 57530

Titulo do TCC: Sistema robético servidor de cafés e bolachas

Periodo: 06/05/2024 — 10/05/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Impressao dos arquivos do robé;

continuacéo do relatério intermediario

2. Atividades Realizadas por integrante:
o Kayk — Tabela de orcamento
e Luciano - Fichamento bibliografico

« Manuela — Elaboragcédo do diario de bordo; cronograma de tarefas e

diagrama de Gantt
e Matheus — Desenhos técnicos no AutoCad
o Nathalia— Resumo do projeto portugués e inglés; relacdo material

e Vinicius — Calculos especificos
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3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Organizacéo para

0 cumprimento dos prazos

4. Solugdes encontradas e/lou sugestbes para trabalhar as
dificuldades: Elaboracdo de uma lista de tarefas para cada integrante do grupo

5. Descobertas/Novas Indagacdes: Sem novas descobertas

6. Sugestbes da propria equipe para as proximas etapas/ organizagcao
para o desenvolvimento das atividades do proximo periodo: Impressao dos

arquivos do robd e finalizac&o do relatério intermediario
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Santo André
Diario de Bordo

Técnico em mecatréonica Turma: 3°H — Grupo B

Kayk de Farias Pinheiro — RM: 57144

Luciano Raimundo da Silva Sousa 57130

Manuela Castro Colodro — RM: 57137

Matheus Querino dos Santos — RM: 57129

Nathéalia do Amaral Silva Santos — RM: 57136

Vinicius Stanguine Martin — RM: 57530

Titulo do TCC: Sistema robotico servidor de cafés e bolachas

Periodo: 13/05/2024 — 17/05/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Impressdo dos arquivos do robo;

finalizacao do relatorio intermediério

2. Atividades Realizadas por integrante:
« Kayk — Audio para elaborac&o do diario de bordo; tabela de orcamento
e Luciano - Fichamento bibliogréafico

« Manuela — Elaboracéo do diario de bordo; Diagrama de gantt; revisédo e

finalizacédo do relatorio intermediario
e Matheus — Desenhos do projeto no AutoCad
e Nathéalia — Fichamento bibliografico

e Vinicius — Concluséo e calculos especificos
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3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Construir o

parafuso de Arquimedes e o sistema do café

4. Solugdes encontradas e/lou sugestbes para trabalhar as

dificuldades: Procurar auxilio com o professor responsavel pela oficina

5. Descobertas/Novas Indagacdes: Sem descobertas

6. Sugestdes da propria equipe para as proximas etapas/ organizacao
para o desenvolvimento das atividades do proximo periodo: iniciar o
relatério final; comecar a fazer o parafuso de Arquimedes em conjunto com o

sistema do café na oficina
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Diario de Bordo
Técnico em mecatréonica Turma: 3°H — Grupo B
Kayk de Farias Pinheiro — RM: 57144
Luciano Raimundo da Silva Sousa 57130
Manuela Castro Colodro — RM: 57137
Matheus Querino dos Santos — RM: 57129
Nathéalia do Amaral Silva Santos — RM: 57136
Vinicius Stanguine Martin — RM: 57530
Titulo do TCC: Sistema robotico servidor de cafés e bolachas
Periodo: 20/05/2024 — 24/05/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Iniciagcdo do relatério final,

elaboracado do parafuso de Arquimedes e sistema do café na Fresadora

2. Atividades Realizadas por integrante:

« Kayk — Elaboracéo do parafuso de Arquimedes na oficina. Audios para

elaboracao do diario de bordo
e Luciano - Elaboracao do parafuso de Arquimedes na oficina

« Manuela - Elaboracao do parafuso de Arquimedes na oficina; elaboracao

do diario de bordo
¢ Matheus — Desenho do novo armazenamento de café
o Nathalia - Iniciacdo dos slides da apresentacao

e Vinicius — Tabela de orcamento
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3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Sem dificuldades

4. Solucdes encontradas e/ou sugestbes para trabalhar as

dificuldades: Sem solucdes

5. Descobertas/Novas Indagacdes: Sem descobertas

6. Sugestbes da propria equipe para as proximas etapas/ organizacao
para o desenvolvimento das atividades do proximo periodo: Continuacao do
relatério final e iniciar o arrecadamento de dinheiro para a compra dos materiais

do projeto.
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Diario de Bordo
Técnico em mecatréonica Turma: 3°H — Grupo B
Kayk de Farias Pinheiro — RM: 57144
Luciano Raimundo da Silva Sousa 57130
Manuela Castro Colodro — RM: 57137
Matheus Querino dos Santos — RM: 57129
Nathéalia do Amaral Silva Santos — RM: 57136
Vinicius Stanguine Martin — RM: 57530
Titulo do TCC: Sistema robotico servidor de cafés e bolachas
Periodo: 27/05/2024 — 31/05/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Continuidade do relatério final,
entrega do relatério de estratégias e do cronograma completos; conclusao da
tabela de orcamento para poér no relatério; conclusdo da descricdo do contexto e

do problema para o relatério

2. Atividades Realizadas por integrante:
o Kayk — Tabela de orcamento
e Luciano — Descrigdo do contexto e problematica
e Manuela - Continuacgdo do relatorio final; elabora¢éo do diario de bordo
e Matheus — Descri¢cao do contexto e problemética

« Nathdlia - Informacdes para o diario de bordo; continuacao dos slides do

projeto

e Vinicius — Tabela de orcamento
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3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Organizacdo em

relacdo a utilizacdo dos computadores

4. Solucdes encontradas e/lou sugestbes para trabalhar as
dificuldades: Dart preferéncia a utilizagdo dos computadores da escola aos

componentes do grupo que ndo possuem em casa

5. Descobertas/Novas Indagac¢des: Sem novas descobertas

6. Sugestdes da propria equipe para as proximas etapas/ organizacao
para o desenvolvimento das atividades do proximo periodo: Continuagéo

dos slides e relatorio final;
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Santo André
Diario de Bordo

Técnico em mecatréonica Turma: 3°H — Grupo B

Kayk de Farias Pinheiro — RM: 57144

Luciano Raimundo da Silva Sousa 57130

Manuela Castro Colodro — RM: 57137

Matheus Querino dos Santos — RM: 57129

Nathéalia do Amaral Silva Santos — RM: 57136

Vinicius Stanguine Martin — RM: 57530

Titulo do TCC: Sistema robotico servidor de cafés e bolachas

Periodo: 03/06/2024 — 07/06/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Continuacéo do relatério final e
dos slides para a apresentacao; criagao de rifas para a arrecadacgao de dinheiro

para o projeto

2. Atividades Realizadas por integrante:
o Kayk — Tabela de orcamento
e Luciano - Introducé&o do relatério

e Manuela - Elaborac¢éo do diario de bordo; finalizacdo do cronograma de
diagramas de Gantt do primeiro e segundo semestre; criagdo das rifas

para arrecadacao de dinheiro
e Matheus — Introducéo do relatério
« Nathalia — Continuac&o dos slides para a apresentacao

e Vinicius — Tabela de orcamento

221



3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Sem dificuldades

4. Solucdes encontradas e/lou sugestbes para trabalhar as

dificuldades: Sem solucdes

5. Descobertas/Novas Indagac¢des: Sem novas descobertas

6. Sugestdes da propria equipe para as proximas etapas/ organizacéo
para o desenvolvimento das atividades do proximo periodo: Entrega e

finalizacéo dos slides e relatério final

222



Etec QS  ggpm sAoPAULO

Santo André
Diario de Bordo

Técnico em mecatréonica Turma: 3°H - Grupo B

Kayk de Farias Pinheiro — RM: 57144

Luciano Raimundo da Silva Sousa 57130

Manuela Castro Colodro — RM: 57137

Matheus Querino dos Santos — RM: 57129

Nathéalia do Amaral Silva Santos — RM: 57136

Vinicius Stanguine Martin — RM: 57530

Titulo do TCC: Sistema robotico servidor de cafés e bolachas

Periodo: 10/06/2024 — 14/06/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Finalizagdo dos slides e relatério

final

2. Atividades Realizadas por integrante:
o Kayk — Tabela de orcamento
e Luciano — Reviséo e correcdo dos objetivos especificos

e Manuela — Elaboracéo do diario de bordo; desenho do projeto completo;

dimensionamento do projeto completo
« Matheus — Reviséo e correcao dos objetivos especificos
e Nathélia - slides para a apresentacao

e Vinicius — Tabela de orcamento
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3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Sem dificuldades

4. Solucdes encontradas e/ou sugestbes para trabalhar as

dificuldades: Sem solucdes

5. Descobertas/Novas Indagacdes: Sem novas descobertas

6. Sugestdes da propria equipe para as proximas etapas/ organizacao
para o desenvolvimento das atividades do proximo periodo: Entrega do

relatério final e slides da apresentacao;
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Santo André
Diario de Bordo

Técnico em mecatrénica Turma: 3°H - Grupo B

Kayk de Farias Pinheiro — RM: 57144

Luciano Raimundo da Silva Sousa 57130

Manuela Castro Colodro — RM: 57137

Matheus Querino dos Santos — RM: 57129

Nathalia do Amaral Silva Santos — RM: 57136

Vinicius Stanguine Martin — RM: 57530

Titulo do TCC: Sistema robotico servidor de cafés e bolachas

Periodo: 17/06/2024 — 21/06/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Entrega do relatorio do primeiro

semestre e slides da apresentacao; finalizacéo dos slides da apresentacao;

2. Atividades Realizadas por integrante:
e Kayk — Correcao da concluséo do relatorio; Arrecadacédo de dinheiro;

e Luciano — Revisao e correcdo dos objetivos especificos; Arrecadacao de

dinheiro;

« Manuela — Elaboracéo do diario de bordo; correcédo da relacdo material;

Arrecadacao de dinheiro;

e Matheus — Envio de dados para realizacdo da relacdo material,

Arrecadacao de dinheiro;

« Nathéalia — slides para a apresentacéo; correcdo e adaptacao dos slides;

Arrecadacao de dinheiro;
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e Vinicius — Arrecadacao de dinheiro;

3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Sem dificuldades

4, Solugdes encontradas e/ou sugestbes para trabalhar as

dificuldades: Sem solucdes

5. Descobertas/Novas Indagagcfes: Sem novas descobertas

6. Sugestdes da propria equipe para as proximas etapas/ organizacéo
para o desenvolvimento das atividades do proximo periodo: Apresentacéo

do projeto e de tudo o que foi feito no primeiro semestre;
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Santo André
Diario de Bordo

Técnico em mecatréonica Turma: 3°H — Grupo B

Kayk de Farias Pinheiro — RM: 57144

Luciano Raimundo da Silva Sousa 57130

Manuela Castro Colodro — RM: 57137

Matheus Querino dos Santos — RM: 57129

Nathéalia do Amaral Silva Santos — RM: 57136

Vinicius Stanguine Martin — RM: 57530

Titulo do TCC: Sistema robotico servidor de cafés e bolachas

Periodo: 24/06/2024 — 28/06/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Apresentacao do trabalho de tudo

o que foi realizado no primeiro semestre;

2. Atividades Realizadas por integrante:
o Kayk — Apresentacéo; Arrecadacéao de dinheiro;
e Luciano — Apresentacao; Arrecadacao de dinheiro;
« Manuela - Apresentacéao; Arrecadacao de dinheiro;
e Matheus — Apresentacéo; Arrecadacao de dinheiro;
e Nathdlia — Apresentacao; Arrecadacéao de dinheiro;

e Vinicius — Apresentacao; Arrecadacao de dinheiro;

3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Sem dificuldades
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4. Solugdes encontradas e/ou sugestbes para trabalhar as

dificuldades: Sem solucdes

5. Descobertas/Novas Indagac¢des: Sem novas descobertas

6. Sugestdes da propria equipe para as proximas etapas/ organizacao
para o desenvolvimento das atividades do proximo periodo: Arrecadacao
de dinheiro para iniciar o prot6tipo e realizar corre¢cdes no relatorio final;

impresséo de pegas do robg;
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Santo André
Diario de Bordo

Técnico em mecatrénica Turma: 3°H — Grupo B

Kayk de Farias Pinheiro — RM: 57144

Luciano Raimundo da Silva Sousa 57130

Manuela Castro Colodro — RM: 57137

Matheus Querino dos Santos — RM: 57129

Nathéalia do Amaral Silva Santos — RM: 57136

Vinicius Stanguine Martin — RM: 57530

Titulo do TCC: Sistema robético servidor de cafés e bolachas
Periodo: 01/07/2024 — 03/07/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Impressao de pecas do robo;

arrecadacao de dinheiro;

2. Atividades Realizadas por integrante:
e Luciano - Inspecéo da impressédo da peca; Arrecadacao do dinheiro;
e Manuela - Elaborac¢éo do diario de bordo; Arrecadac¢éo do dinheiro;
e Matheus — Arrecadacédo do dinheiro;
e Nathéalia - Arrecadacéao do dinheiro;

e Vinicius — Arrecadacao do dinheiro;

3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Sem dificuldades
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4. Solugdes encontradas e/lou sugestbes para trabalhar as

dificuldades: Sem solucdes

5. Descobertas/Novas Indagac¢des: Sem novas descobertas

6. Sugestdes da propria equipe para as proximas etapas/ organizacao
para o desenvolvimento das atividades do proximo periodo: Arrecadacao

de dinheiro para iniciar o protétipo e realizar correces no relatério final;
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Diario de Bordo
Técnico em mecatrénica Turma: 3°H - Grupo B
Kayk de Farias Pinheiro — RM: 57144
Luciano Raimundo da Silva Sousa 57130
Manuela Castro Colodro — RM: 57137
Matheus Querino dos Santos — RM: 57129
Nathalia do Amaral Silva Santos — RM: 57136
Vinicius Stanguine Martin — RM: 57530
Titulo do TCC: Sistema robotico servidor de cafés e bolachas
Periodo: 24/07/2024 — 26/07/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Usinagem do parafuso de
Arquimedes, bem como pecas para fixacdo dos servomotores e sistema de
armazenamento e liberacdo dos pés de café; compra de materiais para
elaboracdo do prototipo: esteira, todos 0s servomotores, copos descartaveis e

bolachas;

2. Atividades Realizadas por integrante:

e« Manuela — Elaboracdo do diario de bordo; Arrecadacdo do dinheiro;
acompanhamento da fabricacdo das pecas na oficina com o professor;

organizacdo dos materiais do projeto bem como sua compra;

e Nathélia— Arrecadacéao do dinheiro; acompanhamento da fabricacédo das
pecas na oficina com o professor; organizacdo dos materiais do projeto

bem como sua compra;
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3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Sem dificuldades

4. Solucdes encontradas e/ou sugestbes para trabalhar as

dificuldades: Sem solucdes

5. Descobertas/Novas Indagacdes: Sem novas descobertas

6. Sugestbes da propria equipe para as proximas etapas/ organizacao
para o desenvolvimento das atividades do proximo periodo: Arrecadacéo

de dinheiro para iniciar o protétipo e realizar correcées no relatério final;
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Titulo do TCC: Sistema robotico servidor de cafés e bolachas

Periodo: 29/07/2024 — 02/08/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Organizacdo de funcbes para a
correcdo e elaboracdo do relatdrio final; pesquisas sobre o sistema de agua,
parafusos e materiais do projeto; Relatdrio sobre a situacdo atual do projeto;

2. Atividades Realizadas por integrante:

o Kayk - Lista de prioridades; Informac6es para elaboracdo do diario de

bordo; pesquisa da bomba d’agua;
e Luciano - Lista de prioridades; pesquisa da bomba d'agua;

e Manuela — Elaboracao do diario de bordo; pesquisa dos parafusos do

projeto; Elaboracao do relatério da situacéo atual do projeto;
e Matheus - Lista de prioridades; pesquisa dos parafusos do projeto
« Nathdalia — Pesquisa dos parafusos do projeto;

e Vinicius — Lista de prioridades; pesquisa da bomba d’agua;
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3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Relembrar as

atividades realizadas por cada integrante do grupo;

4. Solucdes encontradas elou sugestbes para trabalhar as
dificuldades: Utilizar as mensagens e diarios de bordo antigos para elaboracao
das funcdes feitas.

5. Descobertas/Novas Indagac¢des: Sem novas descobertas

6. Sugestdes da propria equipe para as proximas etapas/ organizacao
para o desenvolvimento das atividades do proximo periodo: Finalizagdo do
relatério da situacdo atual; continuacdo e correcdo dos slides; compra das

cantoneiras;
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Titulo do TCC: Sistema robotico servidor de cafés e bolachas
Periodo: 05/08/2024 — 09/08/2024

1.  Atividades Previstas para o Periodo: Finalizacdo do relatério da situacao
atual; continuacéo e correcdo dos slides; acompanhamento e montagem do

armazenamento de bolachas; compra das cantoneiras;

2. Atividades Realizadas por integrante:

o Kayk — Pesquisas em geral de materiais, precos; informac6es para diario
de bordo;

e Luciano - Organizacao das tabelas de materiais da esteira, bolachas,
robbs e café; criacdo do circuito elétrico do projeto; pesquisa do sistema

de liberacéo da agua;

« Manuela - Elaboracéo do diario de bordo; relatério sobre a situacéo atual

do projeto; acompanhamento do armazenamento de bolachas na oficina;

« Matheus — Pesquisas em geral de materiais, precos; circuito elétrico do

projeto;
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e Nathalia — Continuacéo dos slides, correcédo e procura de informacdes
com o professor; acompanhamento do armazenamento de bolachas na

oficina;

« Vinicius — Organizagédo das tabelas de materiais da esteira, bolachas,

robds e café; criacdo do circuito elétrico do projeto;

3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Solugdo para

abastecer o armazenamento de bolachas sem quebrar as mesmas.

4. Solugdes encontradas e/ou sugestbes para trabalhar as
dificuldades: Criar uma espécie de “elevador manual” para abastecer

5. Descobertas/Novas Indagac¢des: sem novas descobertas

6. Sugestdes da propria equipe para as proximas etapas/ organizacéo
para o desenvolvimento das atividades do proximo periodo: Organizagdo
dos materiais; montagem prévia do robd; continuacéo da revisao e corre¢ao do

projeto técnico;
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Titulo do TCC: Sistema robotico servidor de cafés e bolachas

Periodo: 12/08/2024 — 16/08/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Organizacdo dos materiais;
montagem prévia do robd; continuagéo da revisédo e corre¢do do projeto técnico;

Primeiro teste do servomotor do armazenamento das bolachas;

2. Atividades Realizadas por integrante:

o Kayk - Auxilio na montagem prévia do robd; contagem, etiquetagem e
medicdo dos parafusos; discussdao para melhorias no TCC;

dimensionamento do projeto; informacdes para o diario de bordo;

e Luciano — Contagem, etiguetagem e medicao dos parafusos; auxilio ao
professor Rossi com transporte de TCC's; discussédo para melhorias no

TCC; dimensionamento do projeto.

« Manuela — Montagem prévia do rob6; discussao para melhorias no TCC;

dimensionamento do projeto; elaboracdo do diario de bordo
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e« Matheus — Auxilio na montagem prévia do robd; auxilio ao professor
Rossi com transporte de TCC's.Discussdo para melhorias no TCC.
Correcgdo dos objetivos gerais e especificos. Dimensionamento do projeto;

teste do servomotor do armazenamento das bolachas

e Nathédlia — Auxilio na montagem prévia do rob6; atualizacdo da relacao
material; tentativa de programacdo com Arduino; discussdo para

melhorias no TCC; dimensionamento do projeto.

e Vinicius — Contagem, etiquetagem e medi¢do dos parafusos; auxilio ao
professor Rossi com transporte de TCC's; discussédo para melhorias no

TCC,; dimensionamento do projeto.

3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Encontrar lojas que
tenham parafusos de tamanho e modelos especificos; servomotor do

armazenamento das bolachas nédo possui torque suficiente para movimenta-las;

4. Solucdes encontradas e/lou sugestbes para trabalhar as
dificuldades: Cada integrante buscar em lojas diferentes; buscar orientacéo

com professores sobre possibilidades para substituicdo deste servo;

5. Descobertas/Novas Indagacdes: sem descobertas

6. Sugestdes da propria equipe para as proximas etapas/ organizacao
para o desenvolvimento das atividades do préximo periodo: Revisdo e

correcdo do projeto técnico;
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Titulo do TCC: Sistema robotico servidor de cafés e bolachas

Periodo: 19/08/2024 — 23/08/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Revisdo e correcdo do projeto
técnico;
2. Atividades Realizadas por integrante:

o« Kayk - Formatagéo, revisdo e conclusdo da tabela definitiva de

orcamento; informacdes para o diario de bordo
e Luciano - - Revisao, Formatacao e conclusao da relagéo material

« Manuela — Formatacdo e Revisdo do Projeto Técnico; elaboracdo do

diario de bordo;
e Matheus — Formatacao e Revisdo do Projeto Técnico
« Nathdlia - - Reviséo, Formatacéo e concluséo da relacao material

e Vinicius — Formatacao, revisdo e conclusdo da tabela definitiva de

orcamento
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3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Sem dificuldades

4. Solucdes encontradas e/lou sugestbes para trabalhar as

dificuldades: Sem solucdes

5. Descobertas/Novas Indagacdes: Sem descobertas

6. Sugestdes da propria equipe para as proximas etapas/ organizacéo
para o desenvolvimento das atividades do proximo periodo: Listagem de
itens faltantes; apresentacédo do documento do projeto técnico para o orientador;

correcdes apresentadas pelo orientador;
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Titulo do TCC: Sistema robotico servidor de cafés e bolachas

Periodo: 26/08/2024 — 30/08/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: apresentacdo do documento do
projeto técnico para o orientador; corre¢cbes apresentadas pelo orientador;

primeiro teste de programag&o com os servomotores do robo;

2. Atividades Realizadas por integrante:

o Kayk - Dados do projeto; informacgdes para o diario de bordo; primeiro

teste de programacao com os servomotores do robg;

e Luciano — Dados do projeto; primeiro teste de programacdo com 0s
servomotores do robo;

e Manuela — Formatacao do arquivo e introducéo; elaboracéo dos diarios
de bordo;

e Matheus - Formatacdo do arquivo e introdugdo; primeiro teste de

programagao com os servomotores do robo;

« Nathalia — Relacdo material
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e Vinicius — Dados do projeto; primeiro teste de programacdo com 0s

servomotores do robod;

3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Sem dificuldades

4. Solucdes encontradas e/lou sugestbes para trabalhar as

dificuldades: Sem solucdes

5. Descobertas/Novas Indagacdes: Sem descobertas

6. Sugestbes da propria equipe para as proximas etapas/ organizacao
para o desenvolvimento das atividades do proximo periodo: Continuagéo
das correcdes apresentadas pelo orientador; revisdo do documento do projeto
técnico; Primeiro teste de programacdo dos servos motores do parafuso de

Arquimedes;
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Titulo do TCC: Sistema robotico servidor de cafés e bolachas

Periodo: 02/09/2024 — 06/09/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Continuacdo das correcbes
apresentadas pelo orientador; revisdo do documento do projeto técnico; Primeiro

teste de programacao dos servos motores do parafuso de Arquimedes;

2. Atividades Realizadas por integrante:

« Kayk - Informag8es para o diario de bordo; procura de informag6es com

os orientadores
e Luciano — Dimensionamento; calculos especificos

« Manuela - Metodologia; elaboracdo do didrio de bordo; teste de
programacao dos servos motores do parafuso de Arquimedes;

« Matheus - Dimensionamento; calculos especificos; teste de
programac¢ao dos servos motores do parafuso de Arquimedes;
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e Nathalia — Conclusao; teste de programacao dos servos motores do

parafuso de Arquimedes;

e Vinicius — Dimensionamento; calculos especificos

3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Sem dificuldades

4. Solugcdes encontradas e/lou sugestbes para trabalhar as

dificuldades: Sem solucdes

5. Descobertas/Novas Indagacdes: Sem descobertas

6. Sugestbes da propria equipe para as proximas etapas/ organizagcao
para o desenvolvimento das atividades: Dar continuidade ao documento do

projeto técnico e aos testes relacionados ao prototipo.
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Titulo do TCC: Sistema robético servidor de cafés e bolachas

Periodo: 09/09/2024 — 13/09/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Continuacdo da documentacdo do
projeto técnico; procurar informacdes sobre o protétipo com os professores;

Inicio do dimensionamento do projeto completo;

2. Atividades Realizadas por integrante:

e Kayk — Elaboracdo do &udio para o diario de bordo; manual de
manutencdo; dimensionamento da base e das pecas do robd, para

elaboracao do desenho;
e Luciano — Manual de manutencao

e Manuela - Elaboracao do diario de bordo; revisédo do arquivo; atualizacao
do diagrama de Gantt; desenhos da base do projeto; iniciou 0s processos

de usinagem;

e Matheus - Lista de imagem e tabelas
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« Nathéalia — Manual de operagcdes; dimensionamento da base para

elaboragcao do desenho;

e Vinicius — Manual de operacg@es; procurou informac¢des com o professor

sobre o sistema de liberacdo de agua;

3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Comunicacao entre
0Ss componentes do grupo;

4. Solugcdes encontradas e/lou sugestbes para trabalhar as
dificuldades: Descrever no grupo do WhatsApp, o que cada um faz ao longo do
tempo;

5. Descobertas/Novas Indagac¢des: Utilizacdo do sensor ultrassonico em
conjunto com a bomba d’agua, modulo relé, arduino UNO e um motor de 12V

para a criacdo do sistema de liberacdo de agua automatico.

6. Sugestdes da propria equipe para as proximas etapas/ organizagao
para o0 desenvolvimento das atividades: Término da documentacao
provisoéria; entrega da documentacdo provisoria, e diarios de bordo até o

momento; dar continuidade a metodologia;
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Titulo do TCC: Sistema robdtico servidor de cafés e bolachas

Periodo: 16/09/2024 — 20/09/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Término da documentacdo
provisoria; entrega da documentacdo provisoria, e diarios de bordo até o
momento; dar continuidade a metodologia; corrigir possiveis erros relatados pelo

professor em relacdo a documentagéo do projeto técnico;

2. Atividades Realizadas por integrante:

« Kayk — Elaboracdo do audio para o diario de bordo; continuagdo do
manual de operagbes; adicdo das imagens para 0 manual de

manutencdo; dimensionamento do guia do copo da esteira

e Luciano - Continuacdo do manual de operacdes; adicdo das imagens

para 0 manual de manutencao;

e Manuela — Elaboracdo do diario de bordo; adicdo da pesquisa de
similaridade na metodologia; processos de impressdo da metodologia,
adicao das imagens das pecas impressas; Desenho da base do sistema
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de Dbolachas; desenho do armazém de bolachas; revisdo da
documentacdo provisoria; Adicdo do manual de manutencdo na
documentacdo; correcdo dos dados do projeto; continuagdo dos
processos de usinagem; apresentacao dos processos de usinagem para

o professor; desenho dos eixos da esteira;

Matheus - Auxiliou na localizacdo das pecas impressas para a

documentacéo;

Nathalia — Elaboracédo do audio para o diario de bordo; atualizacao das
referéncias e da relacdo material; adicdo do manual de operacdes na
documentacéo; elaboracdo do monitoramento e avaliacdo; e tirou duvidas

com o professor em relac&o ao projeto;

Vinicius — Dimensionamento da base do sistema de bolachas e do

armazém de bolachas; compra dos materiais para o sistema de agua;

3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Atualizar a
documentacao;
4. Solugdes encontradas e/ou sugestbes para trabalhar as

dificuldades: Cada vez que um componente do grupo mudar alguma coisa da

documentacéo, ele enviara o arquivo no grupo do WhatsApp;

5.

6.

Descobertas/Novas Indagacdes: sem descobertas

Sugestdes da propria equipe para as proximas etapas/ organizacéo

para o desenvolvimento das atividades: Continuar as correcfes da

documentacdo relatadas pelo professor; atualizar o documento em geral;

imprimir a garra adaptada,;
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Titulo do TCC: Sistema robotico servidor de cafés e bolachas

Periodo: 23/09/2024 — 27/09/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Impresséo da garra adaptada; inicio
dos slides oficiais para a apresentacdo do projeto técnico; continuacdo da
metodologia; dimensionamento de pecas para os desenhos da metodologia
(processos de usinagem); dimensionamento das pecas do roblo para a
metodologia (processos de impressado); Apresentacdo do projeto atual para o

orientador e corrigir possiveis erros; Compra do contact e aplica-lo na base;

2. Atividades Realizadas por integrante:

e Kayk — Elaboracéo do audio para o diario de bordo; dimensionamento do
parafuso de Arquimedes, suporte dos parafusos e suporte do MG90;
iniciou o sistema de liberacdo da agua; Aplicacdo do papel contact na
base;

e Luciano - dimensionamento do parafuso de Arquimedes, suporte dos

parafusos e suporte do MG90;
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4.

Manuela — Elaboragéo do diario de bordo; dimensionamento de todas as
pecas do robd impresso; desenho de 11 pecas do robd; desenho em
perspectivas isométrica e projegcdes ortogonais do parafuso de
Arquimedes, suporte dos parafusos, peca do MG90, base do sistema de
bolachas, armazém de bolachas, suporte do SG90, braco alongado do
SG90; chapa guia dos mancais; mudanca do diagrama de gantt de vertical
para horizontal do primeiro e segundo semestre; revisdo do documento e
alteracdo em algumas quebras de péagina; Compra do contact para

aplicacao na base;

Matheus — Iniciou o sistema elétrico do projeto; desenhou uma peca do

robo;

Nathalia — Iniciou os slides para a apresentacdo do TCC; Aplicacdo do

papel contact na base

Vinicius — Monitoracdo da impressao da garra adaptada

Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Sem dificuldades

Solucdes encontradas e/lou sugestbes para trabalhar as

dificuldades: Sem solucdes

5.

6.

Descobertas/Novas Indagacdes: Sem novas descobertas

Sugestdes da propria equipe para as proximas etapas/ organizacao

para o desenvolvimento das atividades: Continuacdo da documentacao;

continuacao do sistema de agua; elaboracéo dos circuitos elétricos do projeto e

elaboracao da programacéo do projeto;
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Titulo do TCC: Sistema robético servidor de cafés e bolachas

Periodo: 30/09/2024 — 04/10/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Construcéo dos fluxogramas para
a programacao; Revisdo da documentacao e listagem de componentes faltantes;
Atualizacéo da tabela de orcamento; Decisao das cores dos botdes e relacéo a

cada funcéo;

2. Atividades Realizadas por integrante:

« Kayk — Revisdo da documentacao; listagem de componentes faltantes;
atualizacdo da tabela de orcamento; Pesquisa da chaleira elétrica para

comprar; conversou sobre o circuito elétrico
e Luciano — Conversou sobre o circuito elétrico

e Manuela - Revisdo da documentacdo; listagem de componentes
faltantes; atualizacdo da tabela de or¢camento; Inicio da correcdo da
relacdo material; listagem dos materiais do projeto; Realizac&do dos trés
primeiros fluxogramas oficiais; Pesquisa do interruptor, botdo de

emergéncia e botdes de escolha para comprar
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e Matheus — Rascunho da estrutura do primeiro fluxograma; Pesquisa do

servomotor MG90S para comprar

« Nathalia — Listagem de componentes faltantes; Continuidade na

documentacgao
e Vinicius — Conversou sobre o circuito elétrico

3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Afastamento de
uma componente do grupo, atrapalhando a comunicacao entre os integrantes.

4. Solugdes encontradas e/lou sugestbes para trabalhar as
dificuldades: As solugcbes basearam-se em estratégias para manter a

comunicacao atualizada, como chamadas de voz e reunides.

5. Descobertas/Novas Indagac¢des: Sem novas descobertas

6. Sugestdes da propria equipe para as proéximas etapas/ organizagéao
para o desenvolvimento das atividades: Construgdo do circuito elétrico;
continuagdo dos fluxogramas; iniciar as explicacbes de cada fluxograma;
Compra de materiais; Listagem de componentes faltantes na documentacao;

Adicao dos fluxogramas na documentacao.
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Titulo do TCC: Sistema robdtico servidor de cafés e bolachas

Periodo: 07/10/2024 — 11/10/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Dimensionamento para o circuito
elétrico e testes de materiais eletroeletronicos comprados; Atualizacdo da tabela
de orcamento; Listagem de componentes faltantes na documentacéo; Adicéo
dos fluxogramas na documentacdao; iniciar as explicagdes dos fluxogramas na
parte da programacédo; Continuacdo dos slides da apresentacédo; Compra de
materiais: chaleira elétrica, interruptor, servomotor MG90S, mddulo ponte H,
regulador de tensdo; Revisédo dos célculos especificos; Iniciar a programacao do
projeto; atualizacdo da tabela de orcamento; desenho do armazenamento de

pos;

2. Atividades Realizadas por integrante:

« Kayk — Audio para elaboracdo do diario de bordo; teste de materiais
comprador; dimensionamento para o circuito elétrico; atualizacdo da

tabela de orgcamento;
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e Luciano — Teste de materiais comprados; dimensionamento para o

circuito elétrico;

e Manuela — Revisdo da documentacdo; listagem dos componentes
faltantes da documentacdo; adicdo dos fluxogramas no documento;

desenho do armazenamento de pos;

e Matheus — Compra dos materiais; teste dos materiais comprados;
iniciacdo da programacdo do projeto; dimensionamento para o circuito

elétrico;
e Nathélia — Continuacéo dos slides da apresentacéo
e Vinicius — Continuacao dos célculos especificos;

3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Organizacdo para

entregar o relatorio completo dentro do prazo

4. Solucdes encontradas e/ou sugestbes para trabalhar as

dificuldades: Elaborar uma reunido para ler, listar e dividir as funcdes de cada

um no grupo;
5. Descobertas/Novas Indagacdes: Sem novas descobertas
6. Sugestdes da propria equipe para as proximas etapas/ organizagao

para o desenvolvimento das atividades: Continuacdo das atividades

incompletas da semana e reunido para a revisao do relatério;
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Titulo do TCC: Sistema robotico servidor de cafés e bolachas
Periodo: 14/10/2024 — 18/10/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Reunido para revisédo do relatorio;
continuagao dos slides para a apresentacdo; definicbes de funcdes para os
integrantes; teste do sistema de agua e alguns componentes; compra de
componentes eletrénicos; continuacdo da programacdo do projeto; descricdo

dos fluxogramas;

2. Atividades Realizadas por integrante:

« Kayk — Audio para elaboracdo do diario de bordo; teste de materiais

comprados; teste do sistema de agua;
e Luciano — Teste de materiais comprados; teste do sistema de agua;

e Manuela — Definicdo de funcdes para os componentes do grupo;

elaboracao do diario de bordo; descricdo dos fluxogramas;

« Matheus — Compra dos materiais; teste dos materiais comprados; teste

do sistema de agua; compra de componentes eletrénicos;
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e Nathélia — Continuacdo dos slides da apresentacao; atualizacado da

relacdo material; atualizacdo das referéncias bibliogréficas;

e Vinicius — Continuacdo dos calculos especificos; continuacdo da

programacao;

3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Sem dificuldades

4. Solugdes encontradas e/ou sugestdes para trabalhar as dificuldades:
Sem solugdes

5. Descobertas/Novas Indagacdes: Sem novas descobertas

6. Sugestdes da propria equipe para as proximas etapas/ organizacao para
o desenvolvimento das atividades: Continuacdo das atividades incompletas

da semana.
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Titulo do TCC: Sistema robotico servidor de cafés e bolachas
Periodo: 21/10/2024 — 25/10/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Continuacdo da programacao do
projeto; descricdo dos fluxogramas; continuagdo dos calculos especificos;
continuacdo dos slides para apresentacdo; atualizacdo da relacdo material;

projecdo dos suportes para 0s sensores; projecao da adaptacdo da garra,

2. Atividades Realizadas por integrante:

« Kayk — Audio para elaborac&o do diario de bordo; desenvolvimento do

sistema de agua; Teste do motor na esteira;

e Luciano - Continuacédo da descri¢cao dos fluxogramas; Teste do motor na

esteira;

« Manuela - Elaboracéo do diario de bordo; projecdo dos suportes para 0s

sensores; projecao da adaptacdo da garra,

e Matheus — Descricdo do circuito elétrico; Teste do motor na esteira,;
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« Nathdlia — Continuacédo dos slides da apresentacado; atualizacdo da

relacdo material; projecdo da adaptacao da garra;

e Vinicius — Continuacao dos célculos especificos;

3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Sem dificuldades

4. Solugdes encontradas e/ou sugestdes para trabalhar as dificuldades:

Sem solugbes

5. Descobertas/Novas Indagagdes: Substituir a impressao da garra adaptada
por uma adaptacéo na garra original do robd para encaixe do copo

6. Sugestbes da prépria equipe para as proximas etapas/ organizacao para
o desenvolvimento das atividades: Entregar a documentacgao para revisao do
professor; dar continuidade ao protétipo; elaborar pequenas adaptacfes na

documentacao;
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Titulo do TCC: Sistema robotico servidor de cafés e bolachas
Periodo: 28/10/2024 — 01/11/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Entrega do projeto técnico
provisorio para os professores; entrega dos slides provisérios da
apresentacao para os professores; teste de resisténcia da mangueira a
agua quente; preenchimento da ficha RIC, bem como a assinatura dos
responsaveis; término da descricdo dos fluxogramas; continuacdo dos

slides;

2. Atividades Realizadas por integrante:

e Kayk — Audio para elaboraco do diario de bordo; preenchimento da

ficha RIC, bem como a assinatura dos responsaveis;

e Luciano —Preenchimento da ficha RIC, bem como a assinatura dos

responsaveis; término da descri¢cao dos fluxogramas;

e Manuela - Elaboracao do diario de bordo; preenchimento da ficha RIC,

bem como a assinatura dos responsaveis;

e Matheus — Preenchimento da ficha RIC, bem como a assinatura dos
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responsaveis;
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Nathalia — Continuacao dos slides da apresentacéo; teste de

resisténcia da mangueira a agua quente

Vinicius — Preenchimento da ficha RIC, bem como a assinatura dos

responsaveis;

Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Todos 0s responsaveis

assinarem a ficha RIC e entrega-la no prazo

Solugdes encontradas e/ou sugestdes para trabalhar as dificuldades:
No mesmo dia, levar a ficha para ser assinada por dois responsaveis na casa

de dois alunos

Descobertas/Novas Indagacdes: Sem novas descobertas

Sugestbes da propria equipe para as proximas etapas/
organizacdo para o desenvolvimento das atividades: Corrigir as
ultimas coisas na documentacdo, como lista de figuras, tabelas,
anexos, fluxogramas e adicionar a programacao; procurar auxilio com

o professor para a parte elétrica e programacao;
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Titulo do TCC: Sistema robotico servidor de cafés e bolachas
Periodo: 04/11/2024 — 08/11/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Entrega da ficha RIC;
desenhos dos ultimos suportes ; procurar auxilio com o professor para
a parte elétrica e programacao; testes no robd; testes na bolacha; teste
no sistema de café; teste nos sensores capacitivos; continuacdo dos
slides;

2. Atividades Realizadas por integrante:
e Kayk — Audio para elaborac&o do diario de bordo;

e Manuela — Elaboracdo do diario de bordo; desenhos dos ultimos
suportes; procurar auxilio com o professor para a parte elétrica e
programacao; testes no robo; testes na bolacha; teste no sistema de
café; teste nos sensores capacitivos;

e Matheus — Testes no rob0d; testes na bolacha; teste no sistema de café;
teste nos sensores capacitivos; compra dos servomotores; compra dos

sensores capacitivos;
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e Nathalia — Continuacdo dos slides da apresentacdo; procurar auxilio

com o professor para a parte elétrica e programacao;

3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: A utilizagdo dos

servomotores do tipo continuo néo foi precisa nos testes;

4. Solucbes encontradas e/ou sugestdes para trabalhar as dificuldades:

Comprar e trocar os servomotores do robd por servois posicionais;

5. Descobertas/Novas Indagac¢des: Sem novas descobertas;

6. Sugestbes da propria equipe para as proximas etapas/
organizagao para o desenvolvimento das atividades: Procurar uma
gréfica para a impressdo da documentacdo para a banca; elaborar o
circuito elétrico no proteus; continuacdo da programacao; tirar as fotos
para os slides e documentacéo; continuacao dos slides; continuacao e

revisdo da documentacao;
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Titulo do TCC: Sistema robotico servidor de cafés e bolachas
Periodo: 11/11/2024 — 15/11/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Procurar uma gréfica para a
impressao da documentacdo para a banca; elaborar o circuito elétrico
no proteus; continuacdo da programacao; tirar as fotos para os slides e
documentacédo; continuacdo dos slides; continuacdo e revisdo da

documentacéo; Iniciacao dos fluxogramas dos arduinos;

2. Atividades Realizadas por integrante:

e Kayk — Audio para elaboragio do diario de bordo; tirar as fotos para os

slides e documentacéo;
e Luciano - Iniciagdo dos fluxogramas dos arduinos

e Manuela — Elaboracédo do diario de bordo; continuacdo e revisdo da
documentacéo;

e Matheus - Elaborar o circuito elétrico no proteus; continuacdo da

programacao;
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Nathalia — Continuacdo dos slides da apresentacdo; tirar as fotos

para os slides e documentacéo;

Vinicius — Procurar uma grafica para a impressdao da documentacédo para a

banca;

Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Sem dificuldades

. Solucbes encontradas e/ou sugestdes para trabalhar as dificuldades:

Sem solucdes

Descobertas/Novas Indagacdes: Sem novas descobertas

. Sugestbes da propria equipe para as proximas etapas/
organizacao para o desenvolvimento das atividades: Finalizagao da
documentacédo; finalizacdo dos slides; finalizacdo do prototipo;
gravacdo do video do funcionamento do protétipo; impressdao e

encadernacao da documentacgao
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Titulo do TCC: Sistema robético servidor de cafés e bolachas
Periodo: 18/11/2024 — 22/11/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Finalizacdo da documentacao;
finalizacdo dos slides; finalizacdo do protétipo; gravacédo do video do
funcionamento do protétipo; impressdo e encadernacdo da
documentacéo; layout do circuito elétrico; compra do café e do suporte
para os botdes; finalizacdo da programacgao; finalizacdo dos
fluxogramas dos arduinos e descricdo dos mesmos; término do manual

de manutencao; troca dos servomotores do robo

2. Atividades Realizadas por integrante:

e Kayk — Audio para elaboragdo do diario de bordo; término do manual de
manutencdo; layout do circuito elétrico; impressdo e encadernacdo da

documentacéo;

e Luciano - finalizacdo dos fluxogramas dos arduinos e descricdo dos
mesmos; layout do circuito elétrico; impressdo e encadernacdo da

documentacéo;

e Manuela - Elaboracdo do diario de bordo; Finalizacdo da
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documentacédo; compra do café e do suporte para os botdes; troca dos

servomotores do robd; impressao e encadernacédo da documentacao;

e Matheus - finalizacdo dos fluxogramas dos arduinos e descricdo dos
mesmos; layout do circuito elétrico; impressdo e encadernacdo da

documentacéo; finalizacdo da programacao;

e Nathdlia - Finalizacdo dos slides; impressdo e encadernacdo da
documentacéo;

e Vinicius — layout do circuito elétrico; impressdao e encadernacdo da
documentacéo;

3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Quebra de

computadores urtilizados para a documentacéo e programacao

4. Solugbes encontradas e/ou sugestdes para trabalhar as dificuldades:

Utilizar computadores da escola

5. Descobertas/Novas Indagacdes: Sem novas descobertas

6. Sugestbes da propria equipe para as proximas etapas/
organizacao para o desenvolvimento das atividades: Apresentacao

do projeto técnico para a banca examinadora;
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Titulo do TCC: Sistema robético servidor de cafés e bolachas
Periodo: 25/11/2024 — 29/11/2024

1. Atividades Previstas para o Periodo: Apresentacdo do projeto

técnico para a banca examinadora;

2. Atividades Realizadas por integrante:

e Kayk — Audio para elaboracdo do diario de bordo; Apresentacido do
projeto técnico para a banca examinadora;

e Luciano - Apresentacao do projeto técnico para a banca examinadora;

e Manuela — Elaboracdo dos diario de bordo; apresentacdo do projeto
técnico para a banca examinadora;

e Matheus — Apresentacado do projeto técnico para a banca examinadora;

e Nathdlia — Apresentacdo do projeto técnico para a banca examinadora;

e Vinicius — Apresentacao do projeto técnico para a banca examinadora;

3. Dificuldades encontradas no decorrer no periodo: Sem dificuldades

4. Solucbes encontradas e/ou sugestbes para trabalhar as

dificuldades: Sem solucdes
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5. Descobertas/Novas Indagacdes: Sem novas descobertas
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