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Introducdo

O projeto baseia-se em:

 Um robé de carga;

« Guiado por linha
magnética;

* Programado em
Arduino;

« Contém garfos para
coleta dos paletes;




Softwares vutilizados
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Objetivo geral

« Desenvolver o Rob6é6 de Carga AGV que fornece o
custo-beneficio na automatizacdo de estoques e
armazens.
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Cronograma

TAREFAS DESCRICAO DEPENDE DE MESES TEMPO (SEMANAS) ATRIBUIDO A
A Dimensionamento - Abril a Junho 8 Eizo e Pedro Henrique
B Preparar desenhos A Maio a Junho 4 Vinicius Campos, Pedro Henrique,
Luan e Sara Crystal

C Modelagem C Agosto 3 Vinicius Campos

D Lista de materiais - Maio 1 Vinicius Campos

E Pesquisa de orcamento D Agosto 1 Sara Crystal e Vinicius Campos

F Cronograma - Marco 1 Pedro Augusto

G Obtencao dos materiais E Setembro a Outubro 6 Sara Crystal

H Programacao D Julho a Outubro 10 Luan, Sara Crystal e Saulo

| Testar programacéo do Arduino H Setembro 5 Luan e Eizo

J Montagem da Carcaca E,H Outubro a Novembro 4 Todos

K Montagem do Hardware Interno J Outubro e Novembro 4 Todos

L Montagem do Hardware Externo K Outubro e Novembro 4 Todos

M Montagem da Mecanica de Manipulacao L Outubro e Novembro 4 Todos

N Montagem o Mec~an|ca ia M Outubro e Novembro 4 Todos

Movimentacao

O Escrita do TCC C.E, F,l Fevereiro a Novembro 34 oA Crystgl,_ \(lmcu_Js CRMRSS 0
Vinicius Silva

P Diario de Bordo - Fevereiro a Novembro 38 e Augusg)é;/igmius Gasee

Q Relatério Técnico K Outubro 2 Vinicius Silva

R Apresentacao de slides (pptx) C,D,E,M Maio a Outubro 6 Vinicius Campos

S Apresentacao do TCC (Protétipo pronto) I, J Novembro 0 (1 dia) Todos




Diagrama de Gantt

Tarefas

Fevereiro

Diagrama de Gantt
Junho

Julho

Outubro

Agosto Setembro Novembro
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Legenda:

- Concluido no prazo;
VERMELHO - Concluido com atraso;
AZUL — Em andamento dentro do prazo




Materiais

Componentes mecanicos

Engrenagem Z17 AGL Cremalheira AGL Fuso 5/16”



Materiais

Componentes mecanicos

Porca 5/16” Filamento PLA HT Placas MDF



Materiais

Componentes mecanicos

Cantoneira de ferro Mancal com rolamento  Abracgadeira tipo U Roda "boba"



Materiais

Componentes mecanicos
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Acoplamento flexivel Parafuso auto atarrachante Fita magnética




Materiais

Componentes elétricos

Capacitor eletrolitico Bateria recarregavel 6V Servo motor MG995




Materiais

Componentes elétricos

&

Sensor de efeito Hall Sensor de fim-de-curso
49e de haste longa



Materiais

Componentes eletronicos
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Arduino UNO R3 Protoboard Jumpers Bateria 9V



Metodologia de montagem

Corte das pecas




Metodologia de montagem

Fixacao das pecas




Metodologia de montagem

Fixacao das pecas




rama eletrico

Made with Tinkercad®
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Orcamento e mao de obra

ORCAMENTO ESTIMADO
ITEM DESCRIGCAO QUANTIDADE |PREGCO (R$)| TOTAL (RS)

1 Abracadeira Tipo U 1 RS 6.80 RS 6,80

2 Acoplamento Flexivel de Aluminio 6x6 1 RS 16,05 RS 16,05
3 Arduino UNO 1 RS 61,98 RS 32,40
4 Bateria 9V 1 RS 8.90 RS 8.90

5 Bateria recarregavel 6V 2 RS 60,00 R$ 120,00
6 Cantoneira de Ferro 10 RS 1.05 RS 10,50
7 Capacitor 4700uf x 16V 1 RS 9.99 RS 9.99

8 Coroa com 10 dentes 4 RS 32,40 R$ 129,60
9 Cremalheira 500mm 1 RS 17.42 RS 17,42
10 Deck de Madeira 1 RS 19,90 RS 19,90
11 Engrenagem Z17 2 RS 60,07 RS 120,14
12 Filamento PLA HT 1 RS 74,99 RS 74,99
13 Fita Magnética 2M 1 RS 21,75 RS 21,75
14 Fixador para Rolamento e Bucha 1 RS 111,56 R$ 111,56
15 Fuso 5/16" 1 RS 36.90 RS 36.90
16 Fuso Helicoldal 5 RS 0,14 RS 0,70

17 Jumper 10cm (macho x macho) - KIT com 40 unid. 1 RS 19.98 RS 19.98
18 Mancal com Rolamento tipo Pedestal 8 R$ 29,50 RS 236.00
19 Parafuso Auto Atarraxante - KIT com 16 unid. 1 RS 22 97 RS 22 97
20 Placas MDF - KIT com 20 unid. 1 RS 27.80 RS 27.80
21 Porca 5/16" 8 RS 3.55 RS 28.40
22 Protoboard 400 Furos 1 RS 15,76 RS 15,76
23 Resistor 10KQ 1 R$ 0,10 RS 0,10

24 Resistor 1KQ 1 R$ 0,10 R$ 0,10

25 Resistor 3300 1 R$ 0,10 RS 0,10

26 Sensor de Efeito Hall 4 RS 5,23 R$ 20,90
27 Sensor de Fim de Curso 2 RS 10,58 RS 21,16
28 Servo Motor MG996R (continuo) 3 RS 29.50 RS 88.50
29 Suporte com Rolamento 5 RS 20.00 RS 100.00
30 Suporte para Servo Motor 3 RS 7.50 RS 22 .50

VALOR DOS MATERIAIS: R$ 1.319.02
VALOR TOTAL DE MAQ DE OBRA (Valor por integrante x 9): RS 1.439,09

VALOR TOTAL DE PROJETO:

R$ 2.758,11




Manual de operacdo e
manutencao

Operacao:

Manual de operagao

Colar a fita magnética no trajeto requerido

Em local fechado e longe de umidade

Analisar se o trajeto esta livre de obstaculos e sem grandes ondulagdes

Verificar conexao a fonte de energia moével devidamente carregada.




Manual de operacdo e
manutencao

Manutencao Preventiva:

Componente Acao recomendada Frequéncia
Sensores de fim-de-curso Limpeza com pano seco e checagem de fixagao | Semanal
Baterias Teste de tensao e carga completa Semanal
Rodas Verificacao de desgaste e lubrificagcao Mensal
Arduino UNO Limpeza com pincel antiestatico Mensal
Protoboard Limpeza com pincel antiestatico Mensal
Jumpers conectores Verificar oxidacao e travamento Mensal
Software e firmware Atualizacao e backup de dados Semestral
Freios e parada de emergéncia Teste de resposta Semestral




Manual de operacdo e
manutencao

Manutencido Corretiva:

Falhas comuns e solugoes

Sintoma Causa provavel Solugdes
. : Sensor magnético desalinhado ou . & :
Robd nao segue linha sujo Reposicionar e limpar
Parada repentina Falha no moédulo Wi-Fi Recarregar ou substituir
Movimento irregular Roda com desgaste ou sujeira Trocar ou limpar
. : Reiniciar sistema e reinstalar
Travamento do sistema Erro no firmware
software




Fluxograma de operacdo

INiCIO

(setup)

MNAVEGANDO DETECTOU A CAIXA?

(SEGUIR TRILHA MAGNETICA)

ALINHANDO_CARGA
(Levantar os garfos)

1M DE CURS0 SUPERIOR

{FIM DE CURSO CENTRAL ACIONADC) ACIONADO?

DESCARREGANDO ALINHANDO DESCARGA
(Aguardar tempo de descarga) (Baixar os garfos)

A

DETECTOU MARCA
TRANSVERSAL?

TRANSPORTANDO
(Seguir trilha magnetica)

FIM DE CURSO
FERIOR ACIONADOZ

SiM - RETORNANDO

DETECTOU MARCA
~ . 1 > a
(Seguir trilha magnética)

TRANSVERSAL?

PARADA_FINAL
(AGV parado)




INICIO

(setup)

MNAVEGANDO DETECTOU A CAIXAT

1M DE CURS0 SUPERICR
{SEGUIR TRILHA MAGNETICA)

SiM > ALINHANDO_CARGA

IM DE CURSO CENTRAL ACIONADD {(Levantar os garfos)

ACIONADO?

DESCARREGANDO < ALINHANDO DESCARGA
{(Aguardar tempo de descarga) (Baixar os garfos)

SiM DETECTOU MARCA

TRANSVERSAL?

TRANSPORTANDO
(Seguir trilha magnética)

FiM DE CURSO
FERIOR ACIONADO?Z

SIM RETORNANDO
(Seguir trilha magnética)

DETECTOU MARCA
TRANSVERSAL?

PARADA_FINAL
(AGV parado)




Consideracoes finais

Mudancas em relacao a versao
final
* Manipulacao de carga;
 Movimentacao (suspensao);
* Motores.

Conclusao
* Exito na entrega;
* Integracdao dos componentes
curriculares.
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