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INTRODUCAO:
SELADORA

AUTOMATIZADA
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OBJETIVO GERAL:

NOSSO TCC TEM COMO OBJETIVO TORNAR UMA ATIVIDADE ANTES SUJEITA A ATRASOS EM UM
PROCESSO MAIS RAPIDO, EFICIENTE E CONFIAVEL. A IMPLEMENTACAO DE UMA UNICA MAQUINA CAPAZ
DE EXECUTAR VARIAS ETAPAS RELACIONADAS AO POTE REDUZ SIGNIFICATIVAMENTE O TEMPO DE
PRODUGCAO, SUBSTITUI MULTIPLOS EQUIPAMENTOS E PROPORCIONA ECONOMIA FINANCEIRA E DE
ESPACO PARA AS INDUSTRIAS.
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DIAGRAMA DE GANTT:
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FAG-G MATERIAIS:

L=

MOTOR DE PASSO

ESP32

VALVULA SOLENOIDE FILAMENTO 3DX PLA BOTOEIRA
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FONTE CHAVEADA

MATERIAIS:

(N

SENSOR DE PROXIMIDADE

CILINDRO PNEUMATICO DE
DUPLA AGCAO

POTE DESCARTAVEL COM
TAMPA
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CILINDRO PNEUMATICO DE
DUPLA AGAO




METODOS:
PROGRAMAS:
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METODOS:
PASSO A PASSO:

\"Y L5

PRATO E RAMPA GRAVITACIONAL CONFIGURACAO DO MOTOR SUPORTE DOS
PITOES
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METODOS:
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INSTALACAO DOS PISTOES PARTE MECANICA TCC FINALIZADO
NA BASE FINALIZADA
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METODOS:
ILUSTRACOES:

PAG.11 DISCO SEPARADOR DISCO SEPARADOR 3D



METODOS:
ILUSTRACOES:
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METODOS:
ILUSTRACOES:
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METODOS:
DIAGRAMA ELETRICO E

PNEUMATICO:
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METODOS:
PROGRAMAGCAO:

#define DIR_PIN 19 #define ENABLE_PIN 21

#define SENSOR_PIN 4

#define SOLENOIDE_1 25 #define SOLENOIDE_2 26 #define SOLENOIDE_3 33 //
Nova solendide

#define LED_VERDE 14 #define LED_VERMELHO 27
// Nomero de passos para 90 graus (ajuste se necessario) const int passos90 = 25;

void setup() { pinMode(STEP_PIN, OUTPUT); pinMode(DIR_PIN, QUTPUT);
pinMode(ENABLE_PIN, QUTPUT),

pinMode(SENSOR_PIN, INPUT_PULLUP);

pinMode(SOLENOIDE_1, OUTPUT); pinMode(SOLENOIDE_2, OUTPUT);
pinMode(SOLENOIDE_3, OUTPUT);

pinMode(LED_VERDE, OUTPUT); pinMode(LED_VERMELHO, OUTPUT);

digitalWrite(ENABLE_PIN, LOW); // Habilita o driver TB6600 digitalWrite(DIR_PIN,
HIGH); // Sentido horario digitalWrite(LED_VERDE, HIGH); // LED verde sempre ligado
digitalWrite(LED_VERMELHO, LOW); // Vermelho desligado }

void loop() { if (digitalRead(SENSOR_PIN) == LOW) { // Sensor ativado
digitalWrite(LED_VERMELHO, HIGH); // Inicia operagao

/l Movimento de 90 graus

for (inti = 0; i < passos90; i++) {
digitalWrite(STEP_PIN, HIGH);
delayMicroseconds(800);
digitalWrite(STEP_PIN, LOW);
delayMicroseconds(800);

)

delay(5000); // Espera 5 segundos apos girar

// Pulso Solenoide 1
pulsoSolenoide(SOLENOIDE _1);

pulsoSolenoide(SOLENOIDE _3);
delay(2000);

/ Pulso Solenoide 2
pulsoSolenoide(SOLENOIDE_2);

delay(2000);

// Pulso Solenoide 3 (segunda vez, final)
pulsoSolenoide(SOLENOIDE_3);

digitalWrite(LED_VERMELHO, LOW); // Termina operagao

delay(2000); // Evita multiplos acionamentos por um mesmo objeto

)}

Il Fungao para gerar pulso no solendide void pulsoSolenoide(int pino) {
digitalWrite(pino, HIGH); delay(200); // Duragdo do pulso digitalWrite(pino, LOW); }




CUSTOS:

R$ 54,90

Motor de Passo NEMA 17 (177HS4401s) R$ 69,90

R$ 52,90
RS 49,90
R$ 29,90
RS 25,90

R$ 148,00
R$ 140,00
R$ 159,00
R$ 110,00
R$ 139,00
R$ 65,00
R$ 45,00
R$ 500,00
R$ 1589,40
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MANUAL DE OPERACAO E MANUTENCAO:
OPERACAO:
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MANUAL DE OPERACAO E MANUTENCAO:
MANUTENCAO:
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VIDEO DO FUNCIONAMENTO:
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CONSIDERAGCOES FINAIS:

APESAR DE DIVERSAS DIFICULDADES NO PROCESSO, COMO A ESCASSEZ
DE ALGUMAS PECAS OU O ALTO VALOR DELAS, O OBJETIVO DA
MAQUINA FOI CONCLUIDO OFERECENDO UM BOM FUNCIONAMENTO E
UMA GRANDE EVOLUGAO FUTURAMENTE. COM TUDO ESPERAMOS QUE O
TRABALHO SIRVA DE MODO COM QUE SEJA UTILIZADO PARA
APRENDIZAGEM E NOVOS DESENVOLVIMENTOS NA AREA DA
MECATRONICA E NAS DEMAIS AREAS APRESENTADAS NO PROJETO.
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