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RESUMO

Com o avanco das tecnologias de fabricagdo e impressao 3D, a necessidade de
precisao e controle exato se tornou cada vez mais essencial. Este projeto tem como
objetivo desenvolver uma mesa automatizada capaz de se movimentar com precisao
nos eixos X, Y e Z. Utilizando Arduino, o sistema foi projetado para melhorar a
exatiddo das medigbes e minimizar os erros humanos. A integracdo de uma
estrutura mecéanica sélida com componentes eletrdnicos permitiu um controle mais
eficiente e confidvel, contribuindo para a eficacia em ambientes de pesquisa e
fabricacao.

INTRODUCAO

Para abordar a questdo da imprecisdo nas medicées causada pelo posicionamento
manual das amostras, este projeto propde a automacdo do sistema de
posicionamento tridimensional. A solucdo envolve a utilizacdo de um controlador
Arduino para programar o controle dos motores de passo, que gerenciardao 0s
movimentos nos eixos X, Y e Z. A automacdo do sistema visa garantir um
posicionamento preciso e repetitivo, essencial para a obtencado de dados confiaveis
e consistentes.

A importancia da precisdao em sistemas de mudltiplos eixos é amplamente
reconhecida na literatura. De acordo com Smith et al. (2010), "Técnicas de controle
de sistemas de eixos multiplos sdo essenciais para garantir movimentos precisos e
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eficazes em aplicacbes de manufatura de alta precisdo." Além disso, Johnson e Lee
(2012) revisam diversas técnicas de controle de motores de passo, evidenciando
métodos para otimizar o desempenho dos motores em sistemas de posicionamento.
A automagéo reduzira significativamente a necessidade de intervencdo manual dos
operadores, minimizando o risco de erros humanos e melhorando a precisao geral
das medicdes. A implementagdo do Arduino, conforme discutido por Silva (2015),
"Oferece uma abordagem pratica para a programacado e controle preciso dos
motores de passo”.

MATERIAIS E METODOS

Para a automacdo da mesa de movimentagdo, foi adotada uma abordagem
sistematica que envolveu a integracao de diversos componentes de hardware e
software.

Hardware:

O hardware utilizado compreendeu motores de passo NEMA 23, os quais foram
controlados por drivers TB6600. O controle foi gerenciado através de um Arduino
Uno, que foi conectado a uma protoboard com jumpers. A alimentagcdo dos
componentes foi garantida por uma fonte de alimentagdo adequada, acompanhada
de componentes eletrdnicos adicionais necessarios para o correto funcionamento do
sistema.

Software:

No aspecto de software, a programacao dos motores de passo foi realizada
utilizando a plataforma Arduino IDE. A metodologia também incluiu a integracéo dos
componentes eletrbnicos com a mesa de movimentagdo, utilizando os drivers
TB6600 para gerenciar os movimentos dos motores de passo.

Para validar o sistema, foram conduzidos testes preliminares no software Tinkercad,
que permitiu a simulacdo do comportamento dos motores e a verificacdo do codigo
de controle desenvolvido. Esta etapa foi crucial para ajustar e otimizar o sistema
antes da implementacao pratica.

RESULTADOS E DISCUSSAO
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Simulagbes no Tinkercad:

Simulagbes com motores de passo e botdes confirmaram o principio de operagéo e
integracao com o Arduino. Esses testes permitiram ajustar o cddigo e a I6gica de
controle, garantindo que o motor respondesse adequadamente aos comandos dos
botdes.

int switchPin =
int motorPin = 9;
itchState =

id setup() {
pinMode (motorPin, OUTPUT);
pinMode (switchPin, INPUT);

id loop() f{

switchState = digitalRead(switchPin);

if (switchState == HIGH) {
digitalWrite(motorPin, HIGH);

} else {
digitalWrite(motorPin, LOW):

}

}

B

Figura 1 — Simulagao Botao-Motor de passo. A: Circuito. B: Programacéo.

Figura 2 — Simulagao Potenciémetro-Servo Motor. A: Circuito. B: Programagéo
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Integragdo dos Motores de Passo:

Utilizando drivers NEMA 17 e NEMA 23. Os testes mostraram que os motores sao
capazes de movimentar a mesa com precisdo nos eixos X, Y e Z, conforme o
esperado.

Desenvolvimento do Software:

O software desenvolvido em Arduino IDE permitiu o controle dos motores de passo
com precisdo. Foram implementadas funcionalidades para movimentar a mesa em
diferentes direcdes e posi¢des, de acordo com os comandos recebidos.

CONCLUSOES

Com o projeto finalizado, a construcdo e os testes preliminares do sistema de
posicionamento automatizado serao iniciados. Esses testes validardo sua precisao e
desempenho, preparando-o para a implementagao do controle eletrénico definitivo.
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