Dominando Principios Mecanicos e
Eletronicos

Este guia vai além da montagem, ensinando os fundamentos da
mecanica e eletrébnica, e como aplica-los em seus projetos com
pecas Robokit, conectando-os ao mundo real.



Sumario

ParafUSOS . .eeeiiiiii et et e e et e e e e aaas 3
0T 1 4
ENCAIXES HIDIIAA ..cenieiiiiie ettt ee e e e e e aaes 5
U (oo BTN @ 4 7= 0 g 2 {0 T-ToT= I 6
MaANCAIS € EIXOS . euuiuiiiiiiiiiiii et e e e e neaae 7
MANIVELA ..cvniiiiiiii et a e e ea e eas 10
ST oF=To=To [o] (=N -1 21U Te] o = |- S PP TP PPt 11
01T N 12
ENgrenagens CoONVENCIONAIS . ittt ittt eee i it ce e e e e e e e e e eseneaaaeeeeasnanenssenenanenanns 13
Engrenagens Semiesféricas em Kits RODOKIt.....cccuiiniiiiiiiiiiiiii e eaas 15
oy T geY aF= Yo o TS @0 [ o= T J S 16
Rosca Infinita (Parafuso SEM FiM) couiniiiiiiiiieiiii e ee et e e e e aeaeeaans 17
(el (o] e Lo ANL &= 1 2{o ] £- Lot [o H ORI 18
MOTOr COM REAUGAOD .. ittt it irr et eeteetreeaeaseseeeeearnrenensnsesnsnsearsnesnsnsnsnsnsasesnnnes 19
Ponte HAE 2 BOTOES .uuiviiiiiiiiiiiiiiic e 20
(o] ) =N o B B 1= - | SRR 21

Servo Motor €M KitS RO OKIT .ouuieirieiiiiiti et e ettt ettt et eteeeneaeneeseneenennennes 23



Parafusos
Principio Basico: Fixagao por Compressao

Parafusos e porcas formam uma unidao mecéanica segura. O parafuso (rosca externa) e a
porca (rosca interna) se acoplam, gerando compressao e unindo firmemente as pecas. E
uma fixacao robusta e desmontavel.

Descricao:

Utilizamos parafusos e porcas para unir pecas Robokit com furos de passagem. Isso
permite criar estruturas mais rigidas e integrar componentes diversos ao seu Robokit.

Instrucées Importantes:

1. Alinhe as Pecas: Sobreponha as pecas Robokit a

serem unidas, alinhando seus furos. .
2. Insira o Parafuso: Passe o parafuso pelos furos .
alinhados das pecas Robokit. Ele deve deslizar S
suavemente. },ﬁ
3. Fixe com a Porca: Encaixe a porca na outra E

extremidade do parafuso.

4. Aperte com Cuidado: Utilize chaves (ou ,/Q

ferramentas apropriadas) para apertar o parafuso

e a porca até que as pecgas Robokit fiquem firmes.
Evite apertar em excesso para ndo danificar as
pegas.

Aplicacao no Mundo Real:

Essencial na montagem de veiculos (motores, rodas),

construgao civil (estruturas metalicas), eletronicos e
moveis. Para que serve? Garante a integridade estrutural,
permite manutengao e suporta cargas.



Pinos
Principio Basico: Uniao por Encaixe

Pinos sdo elementos cilindricos que se encaixam em furos, unindo pecgas por atrito ou
pequenas protuberancias. Permitem montagem rapida e articulagoes.

Descricao:

As pecas Robokit podem apresentar furos que aceitam pinos especificos, permitindo
encaixes simples e modulares. Essa técnica é util para unides que ndo exigem a mesma
rigidez dos parafusos, mas oferecem grande flexibilidade.

Instrugcoes Importantes:

1. ldentifique os Furos: Localize os furos nas pecas
Robokit projetados para conexao por pinos.

2. Alinhe as Pecgas: Posicione as pegas de forma
que os furos correspondentes fiquem alinhados.

3. Insira o Pino: Encaixe o pino firmemente nos
furos das pecas. O pino deve entrar com um leve
atrito para garantir a fixagao.

4. Verifique a Fixacao: Certifique-se de que as
pecas estdo bem encaixadas e que o pino ndo se
solta facilmente.

Aplicacao no Mundo Real:
Presente em dobradicas de portas, articulagdes de brinquedos, maquinas agricolas e

travas de seguranca. Para que serve? Permite movimento articulado,
montagem/desmontagem faceis e unido temporaria.



Encaixes Hibrida
Principio Basico: Versatilidade de Conexao e Design Otimizado

Esta técnica explora a unido de pecgas Robokit utilizando tanto parafusos quanto pinos
para expandir as possibilidades de conexdo. Permite criar estruturas onde pontos de
fixagao robustos (parafusos) coexistem com pontos articulados ou de facil
montagem/desmontagem (pinos), otimizando o design.

Descricao:

As pecas Robokit sdo projetadas com furos compativeis
tanto para parafusos quanto para pinos. Isso oferece
flexibilidade, permitindo combinar fixagbes rigidas com
parafusos e conexdes modulares/articuladas com pinos
na mesma estrutura, ampliando a funcionalidade do
projeto.

Instrucées Importantes:

1. Combine Fixagoes: Utilize parafusos e porcas
para areas que exigem alta rigidez. Em outras
areas, use pinos para conexoes que permitam
movimento ou facil montagem/desmontagem.

2. Otimize o Design: Pense onde a forga é mais
necessaria (parafusos) e onde a flexibilidade ou
modularidade sdo mais vantajosas (pinos).

Aplicacao no Mundo Real:

Muitas maquinas complexas e estruturas de engenharia
combinam diferentes tipos de fixagao (soldas, parafusos,
pinos) para atender a requisitos especificos de forga,
flexibilidade e manutencéo. Para que serve? Proporciona
designs mais otimizados e funcionais, aproveitando as
vantagens de cada método de fixagao.




Furos que Criam Rosca
Principio Basico: Criagao de Rosca por Autofuragcao

Algumas pecas Robokit possuem furos com diametro ligeiramente menor que o do
parafuso. Isso permite que, na primeira insercao do parafuso, ele crie sua prépria rosca
diretamente no material do furo. Assim, a prépria pega atua como a porca, dispensando o
uso de porcas adicionais.

Descricao:

Esses furos na Robokit tém a dimensao adequada para que o parafuso crie uma rosca ao
ser inserido pela primeira vez. Por isso, seu didmetro € menor do que os furos comuns de
passagem. Eles ndo permitem a passagem livre de um parafuso como um furo passante,
nem a entrada de eixos devido ao seu didmetro reduzido.

Instrugcdes Importantes:

1. ldentifique os Furos de Rosca: Reconheca
os furos que possuem um didmetro menor e
sdo destinados a criar rosca.

2. Alinhe as Pecgas: Posicione as pegas Robokit
de forma que os furos a serem unidos se
alinhem.

3. Insira e Rosqueie o Parafuso: Insira o
parafuso e comece a gira-lo. Ele fara forga
para criar a rosca no material do furo.

4. Aperte Cautelosamente: Aperte o parafuso
até que esteja firme. ATENCAO: E crucial ndo
apertar em excesso, pois isso pode "espanar
(danificar) a rosca criada no furo, tornando-o

inutil para futuras fixacoes.
Aplicacao no Mundo Real:

Amplamente usado em eletrbnicos (gabinetes de computador, celulares), carcagas de
motores e maquinas. Para que serve? Agilizar a montagem, reduzir o niumero de pegas e
permitir fixagdo em espacos limitados.



Mancais e Eixos
Principio Basico: Suporte para Movimento Rotacional Controlado

o Eixo: E uma barra que gira ou serve de suporte para pegas giratdrias (rodas,
engrenagens). E o elemento central do movimento rotacional, transmitindo
movimento ou suportando cargas.

e Mancal: O suporte que permite ao eixo girar livremente. Sua fungcao é reduzir o
atrito entre o eixo e a estrutura fixa, garantindo um movimento suave, eficiente e
duravel.

Tipos de Mancais e Suas Funcgoées:

A escolha do mancal é crucial para a eficiéncia e durabilidade de um sistema rotativo,
influenciando diretamente a perda de energia e a vida Util do componente.

1. Mancais de Deslizamento (Buchas): Sao superficies
que deslizam uma sobre a outra. No Robokit, furos
simples em pecas ou buchas plasticas podem atuar
como mancais de deslizamento, ideais para cargas
leves e velocidades moderadas, ou onde o custoe a
simplicidade sao prioridade. Reduzem o atrito e
protegem o furo da peca do desgaste.

o Vantagens: Simples, compactos, de baixo
custo, silenciosos.

o Desvantagens: Maior atrito e desgaste em
altas velocidades ou cargas pesadas, podem
gerar calor.

2. Mancais de Rolamento (Rolamentos de
Esferas/Rolos): Embora ndo sejam tipicamente
pecas de encaixe direto do Robokit, é crucial
entender que, no mundo real, sdo os mais eficientes
para muitas aplicagdes. Utilizam elementos
rolantes (esferas, rolos) entre duas pistas (anéis
interno e externo) para converter o atrito de
deslizamento em atrito de rolamento,
drasticamente reduzindo a perda de energia, o calor

gerado e permitindo altas velocidades e cargas.



o Vantagens: Baixissimo atrito, alta eficiéncia, alta capacidade de carga
(radial e axial) e velocidade, longa vida util.

o Desvantagens: Mais complexos na fabricagéo, geralmente maiores e mais
caros, podem ser sensiveis a contaminagao.

Descricao:

Mancais sdo pecgas que servem de suporte para eixos, permitindo que estes girem
livremente. Os eixos, por sua vez, transmitem movimento ou suportam cargas rotacionais.
Em sistemas Robokit, esses componentes sao cruciais para a parte mecénica.

Instrugcdes Importantes:

1. Posicione o Mancal: Encaixe ou fixe o
mancal (que pode ser um furo especifico
na pega ou um componente dedicado) na
estrutura Robokit onde o eixo ira girar.

2. Insira o Eixo: Passe o eixo através do
mancal. O eixo deve girar com o0 minimo de
atrito possivel.

3. Fixe Componentes ao Eixo: Utilize pinos,
anéis de travamento ou outros métodos de
fixacdo Robokit para prender rodas,
engrenagens ou outras pegas ao eixo.

4. Verifique o Movimento: Gire o eixo para
garantir que o movimento é livre e sem
travamentos.

Aplicacao no Mundo Real:

Mancais e eixos sdo a base de quase todas as maquinas e equipamentos que giram, sendo
fundamentais para a funcionalidade da maioria dos dispositivos mecéanicos:

e Transportes: Rodas de carros (utilizam rolamentos de roda), bicicletas (rolamentos
no cubo da roda e pedais), trens, hélices de avides.

e Motores: A arvore de manivelas (virabrequim) em motores a combustdo, e os eixos
de motores elétricos em geral, todos apoiados por mancais.



e Maquinas Industriais: Turbinas (hidraulicas, edlicas, a vapor), bombas, esteiras
transportadoras, guindastes.

 Eletrodomeésticos: Ventiladores (eixo do motor), liquidificadores (eixo das
lAminas), maquinas de lavar (eixo do tambor). Para que serve? Suportar cargas
rotacionais, transmitir movimento com eficiéncia, e garantir a durabilidade e o
funcionamento suave de maquinas ao reduzir o atrito e o desgaste entre as partes
moveis e fixas.
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Manivela
Principio Basico: Acionamento Manual de Movimento Rotacional

Uma manivela € um mecanismo simples que permite acoplar uma forga manuala um
eixo, fazendo-o girar para mover um sistema inteiro. Ela consiste em um braco rigido fixado
a um eixo, permitindo que, ao girar a manivela, o movimento rotacional seja transmitido ao
mecanismo acoplado.

Descricao:

A manivela é uma peca Robokit que vocé
acopla a um eixo. Ao girar a manivela
manualmente, vocé consegue movimentar o
sistema inteiro que esta conectado a esse
eixo, de forma simples e intuitiva.

Instrucoes de Uso com Robokit:

1. Fixacgao do Eixo Principal: Monte um
eixo Robokit onde a manivela sera
acoplada.

2. Acoplamento da Manivela: Encaixe a
manivela firmemente no eixo.

3. Teste o Movimento: Gire a manivela e
observe como o sistema conectado ao
eixo se move.

Aplicacao no Mundo Real:

Utilizada em janelas de carros antigos, moedores manuais de café/carne, bombas d'agua
manuais e guinchos. Em motores (como virabrequim), ela converte movimento linear em
rotacdo. Para que serve? Acionamento manual de sistemas, demonstragao de conversao
de movimento e aplicagao de forca em mecanismos giratorios.



Espacadores e Buchas
Principio Basico: Distancia Controlada e Posicionamento de Eixos

o Espacadores: Criam uma distancia fixa e precisa entre componentes, evitando
contato indesejado ou garantindo alinhamento. No Robokit, sdo usados apenas
para dar um espaco determinado entre duas camadas.

¢ Buchas (no Robokit): Sua funcao principal é a retencao do eixo, ndo deixando o
eixo se mover para os lados e sair do alinhamento. Também servem para definir um
espaco desejado entre um ponto do eixo e a pega fixa.

Descricao:

o Espacadores: Sao usados para criaruma
distancia precisa entre duas pecas Robokit,
evitando o contato indesejado ou garantindo o
alinhamento correto, especialmente entre
camadas de montagem.

e Buchas: No Robokit, as buchas sdo utilizadas
principalmente para a retengao do eixo,
impedindo seu movimento lateral e mantendo
o alinhamento. Além disso, sao aplicadas para
definir um espaco especifico no eixo em

relagdo a uma peca fixa.
Instrugcdes Importantes:

1. Uso de Espacadores: Para espacar pecas Robokit, posicione o espagador entre
elas antes de inserir o parafuso ou pino que fara a unio.

2. Uso de Buchas (Retencao e Espacamento): Insira a bucha no eixo onde deseja
reter seu movimento lateral ou definir um espaco especifico em relacdo a uma
peca fixa.

Aplicacao no Mundo Real:

Espacadores em placas de circuito eletrbnico e estruturas metalicas. Buchas em pivés de
suspensao automotiva, rolamentos de portoes. Para que serve? Espagadores garantem
posicionamento e folga. Buchas otimizam o movimento, reduzem atrito, protegem contra
desgaste e permitem adaptagoes de didmetro.



Polias
Principio Basico: Transmissao de Movimento e Forcga por Correias

Polias sdo rodas com uma ranhura (sulco) que trabalham em conjunto com uma correia
(uma cinta flexivel). O movimento rotacional é transmitido de uma polia para outra através
do atrito da correia em seu sulco. Este sistema permite a transmissao de movimento e
forca entre eixos que podem estar distantes, ou alterar a velocidade e o torque.

Caracteristicas e Vantagens da Transmissao por Polias:
1. Transmissao a Distancia: Conecta eixos ndo necessariamente proximos.

2. Reducao/Multiplicacao de Velocidade: A relacao entre os didmetros das polias
determina a mudanca de velocidade e torque (Polia acionadora menor que a
acionada =reducéo de velocidade/aumento de torque).

3. Silenciosa: Geralmente mais silenciosa que as engrenagens.
4. Flexivel: Tolerante a pequenos desalinhamentos.

5. Protecao contra Sobrecarga: A correia pode deslizar ou romper-se sob carga
excessiva, protegendo o motor e outros componentes.

Descricao:

Uma polia é uma roda com uma ranhura em sua
circunferéncia, projetada para trabalhar com
uma correia (geralmente elastica ou de
borracha). Em sistemas Robokit, sdo usadas
para criar sistemas de transmissao simples e
eficientes. Para aproveitar um motor de alta
rotacao, ele exige reducao usando polia menor
para polia maior, transmitindo o movimento via
elastico que fara o papel de correia.

Instrucoes Importantes:

1. Fixacgao da Polia: Encaixe ou fixe a polia
firmemente em um eixo Robokit.
Certifigue-se de que ela ndo escorregue.




2. Posicionamento das Polias: Posicione duas ou mais polias em eixos diferentes,
mantendo uma distancia apropriada para a correia.

3. Instalacao da Correia: Passe a correia ao redor das ranhuras das polias. A correia
deve estar tensionada o suficiente para ndo escorregar, mas nao tao apertada a
ponto de gerar muito atrito ou forcar os eixos.

4. Teste de Transmissao: Gire um dos eixos para verificar se 0 movimento é
transmitido corretamente para o outro eixo.

Aplicacao no Mundo Real:

Presente em automoveis (correias do motor), bicicletas (sistema de marchas), maquinas
de lavar, esteiras transportadoras e elevadores. Para que serve? Transmitir poténcia e
movimento rotacional a distancia, ajustar velocidade e torque, e proporcionar um sistema
mais silencioso e com protecao contra sobrecarga.

Engrenagens Convencionais
Principio Basico: Transmissao Precisa de Movimento Dente a Dente

Engrenagens sdo rodas com dentes que se encaixam perfeitamente com os dentes de
outra engrenagem. O movimento é transmitido pelo contato direto e sequencial dos
dentes. Este mecanismo permite a transmissao de movimento rotacional entre eixos

paralelos, e é fundamental para alterar velocidade, torque e direcao do movimento.

Funcoes e Conceitos Chave:

1. Relacao de Transmissao (Relacao de Engrenagens): Arelagcdo entre o numero de
dentes de duas engrenagens determina a mudanca de velocidade e torque.

o Redugao: Engrenagem motora (menor numero de dentes) aciona
engrenagem movida (maior nimero de dentes). O eixo movido gira mais
devagar, mas com mais torque.

o Multiplicacao: Engrenagem motora (maior nimero de dentes) aciona
engrenagem movida (menor numero de dentes). O eixo movido gira mais
rapido, mas com menos torque.

2. Inversao de Direcao: Duas engrenagens simples sempre giram em sentidos
opostos. Para manter o mesmo sentido, é necessdaria uma terceira engrenagem
intermediaria.



3. Distancia entre Centros: A distincia exata entre os centros dos eixos das
engrenagens € critica para um engrenamento suave e eficiente. Se estiverem muito
préximas, travam; se muito afastadas, os dentes ndo se engrenam ou patinam.

4. Backlash (Folga): Pequena folga inevitavel entre os dentes engrenados. Excessivo,
pode causar imprecisdo no movimento.

Descricao:

Engrenagens sdo rodas com dentes que se encaixam com os dentes de outras
engrenagens. No Robokit, permitem a criagcdo de caixas de reducdo, multiplicacdo de
velocidade e mudancga de diregdo do movimento.

Instrugcoes Importantes:

1. Fixacao da Engrenagem:
Encaixe ou fixe cada
engrenagem firmemente em
um eixo

2. Alinhamento dos Eixos:
Posicione os eixos de forma
que as engrenagens fiquem
préximas o suficiente para que
seus dentes se encaixem
perfeitamente (engrenamento).
A distancia entre os centros
dos eixos é crucial (distancia
entre centros).

3. Verifique o Engrenamento:
Gire manualmente uma das engrenagens. As engrenagens devem girar suavemente
em direcdes opostas, sem travamentos ou folgas excessivas.

4. Cuidado com o Backlash: Pequenas folgas entre os dentes (backlash) séo
normais, mas excesso pode causar imprecisdo no movimento.

Aplicacao no Mundo Real:

Presente em automoveis (caixas de cambio), relégios, maquinas industriais, ferramentas
elétricas. Para que serve? Transmitir poténcia e movimento de forma controlada, alterar
velocidade e torque, e sincronizar movimentos.



Engrenagens Semiesféricas

O que é? Engrenagens semiesféricas (também conhecidas como engrenagens esféricas

ou "ball gears") sdo um tipo de engrenagem que possui dentes em uma superficie que faz
parte de uma esfera. Isso permite que elas transmitam movimento rotacional entre eixos
que se cruzam em diversos angulos e, em alguns designs, até mesmo que o dngulo mude
dinamicamente durante a operacgéo.

Para que serve? Sdo usadas em projetos Robokit onde se necessita de transmissao de
movimento em angulos variaveis ou em juntas universais, permitindo que um eixo
transmita rotag&o para outro que pode se mover em diferentes planos ou articulagdes
flexiveis.

Como Funciona: Diferente das engrenagens cOnicas (que transmitem em um angulo fixo,
geralmente 90 graus), as engrenagens semiesféricas sdo projetadas para engrenar em uma
superficie curva. Seus dentes permitem o acoplamento mesmo quando ha uma variagcao
angular entre os eixos, funcionando de maneira semelhante a uma junta esférica, mas
transmitindo torque.

Montagem e Uso no Robokit:

1. Fixagao: Monte as engrenagens
semiesféricas firmemente em seus
respectivos eixos.

2. Posicionamento: Posicione os eixos de
modo que as engrenagens possam se
engrenar mesmo com variagdes angulares.
O design da peca Robokit definira a melhor
forma de montagem.

3. Teste de Movimento: Gire um dos eixos e

observe a transmissao de movimento para
o outro, testando diferentes dngulos de articulacao (se o design permitir).

No Mundo Real: Engrenagens semiesféricas ou mecanismos baseados em sua geometria
sdo encontrados em juntas universais (como a Junta de Cardan em veiculos), onde a
transmissao de poténcia precisa ocorrer entre eixos que nao estao alinhados ou que
variam de angulo durante a operagao. Também podem ser vistas em alguns mecanismos
de direcdo complexos ou em modelos de exoesqueletos robdticos com articulagdes multi-
eixo.



Engrenagens Cbnicas
Principio Basico: Transmissao de Movimento em Eixos Angulares

Engrenagens cbnicas possuem dentes em uma superficie conica, projetadas para
transmitir movimento rotacional entre eixos que se interceptam (nao paralelos), mais
comumente em um angulo de 90 graus. Sua funcéao principal € mudar a diregao do
movimento.

Descricao:

Diferente das engrenagens convencionais, as engrenagens cbnicas possuem dentes em
uma superficie conica, projetadas para trabalhar em pares em eixos angulados. Sao ideais
para mudar a diregdo do movimento em seus projetos Robokit.

Instrugcdes Importantes:

1. Fixacao da Engrenagem: Fixe cada engrenagem conica firmemente em seu
respectivo eixo Robokit.

2. Posicionamento Angular: Posicione os
dois eixos de forma que se interceptem no
angulo desejado (geralmente 90 graus), e as
engrenagens cbnicas se encaixem
perfeitamente nesse ponto de intersegéo.

3. Alinhamento dos Dentes: Certifique-se de
gue os dentes das engrenagens cOnicas
estao totalmente engrenados ao girar um
dos eixos.

4. Teste de Movimento: Gire um dos eixos e
observe se o movimento é transmitido

suavemente e com a mudanca de diregcao
esperada para o outro eixo.

Aplicacao no Mundo Real:

Utilizadas em diferenciais de veiculos, ferramentas elétricas (furadeiras de impacto), e
maquinas que precisam de mudancas de dire¢cao de torque. Para que serve? Transmitir
poténcia e movimento entre eixos angulares, permitindo a mudancga de direcao do
movimento rotacional.



Rosca Infinita (Parafuso Sem Fim)
Principio Basico: Altissima Reducao de Velocidade e Irreversibilidade

Composta por um Parafuso Sem Fim (rosca helicoidal) e uma Coroa (engrenagem
especial). Este sistema oferece altissima reducao de velocidade e aumento de torque
em um unico estagio. A caracteristica chave é a irreversibilidade: o parafuso gira a coroa,
mas a coroa nao consegue girar o parafuso de volta devido ao angulo dos dentes e ao
atrito.

Descricao:

Composta por um "parafuso sem fim" (rosca infinita) e uma engrenagem com dentes
especificos (coroa), este mecanismo permite que o parafuso gire a engrenagem, mas a
engrenagem nao consegue girar o parafuso devido ao angulo de ataque dos dentes. E ideal
para aplicagdes onde se necessita de um alto torque e travamento.

Instrucoes Importantes:

1. Fixacgao do Parafuso Sem Fim: Monte o
parafuso sem fim em um eixo Robokit,
garantindo que ele possa girar livremente.

2. Fixacao da Coroa: Monte a engrenagem
(coroa) em outro eixo Robokit.

3. Posicionamento e Engrenamento:
Posicione o parafuso sem fim e a coroa de

4. forma que os dentes da rosca do parafuso
se encaixem perfeitamente nos dentes da

coroa. O alinhamento é crucial para o bom
funcionamento.

5. Teste de Operacao: Gire o eixo do parafuso sem fim e observe a coroa girar. Tente
girar a coroa para verificar se ela trava o parafuso sem fim, como esperado. Ajuste o
engrenamento para um movimento suave, mas sem folgas excessivas.

Aplicacao no Mundo Real:

Utilizada em macacos mecéanicos/hidraulicos, guinchos, elevadores e afinadores de
instrumentos musicais. Para que serve? Proporcionar grandes reducdes de velocidade e
aumentos de torque em espago compacto, e garantir que um mecanismo hao recue sob
carga, oferecendo seguranca e precisao.



Motor de Alta Rotacao

Principio Basico: Conversao Direta de Energia Elétrica em Movimento Rapido

Um motor simples de alta rotacao (motor DC sem caixa de
reducao) converte energia elétrica em movimento
rotacional rapido. Caracteriza-se pela alta velocidade
(RPM) e baixo torque. O motor simples possui uma micro
polia no eixo e gira em alta rotagao’.

Como Funciona (Simplificado):

Bobinas (eletroimas) dentro do motor interagem com imas
permanentes. A passagem de corrente cria um campo
magnético que causa a repulsao/atracao, resultando em
rotacdo continua. Para utilizar este tipo de motor, € preciso
fazer a transmissao por polias para reduzir sua rotagao?.

Aplicacao em Robética (Robokit):

Ideal para projetos que exigem velocidade pura e movimentam cargas leves. Exemplos:
rodas de veiculos leves, hélices de ventiladores ou pequenos drones, mecanismos de
varredura rapida.

Instrucoes de Uso com Robokit:

1. Montagem Segura: Fixe o motor a estrutura Robokit
usando suportes apropriados.

2. Conexao Elétrica: Conecte os dois fios do motor a
fonte de energia DC. Inverter a polaridade inverte o
giro.

3. Acoplamento do Eixo: Conecte o eixo do motor (que
tem uma micro polia) ao componente que sera
acionado (roda, hélice) usando um acoplador.

Aplicacao no Mundo Real:

Presente em secadores de cabelo, barbeadores elétricos,
brinquedos de controle remoto simples e ventiladores

portateis. Para que serve? Gerar movimento rapido e
continuo para aplicacoes leves.



Motor com Reducao

Principio Basico: Otimizacao de Torque através de Reducgao de Velocidade

Aplicacao em Robética (Robokit):

Este motor (motorredutor) possui uma caixa de
engrenagens embutida que reduz a velocidade de
rotacao e aumenta o torque do eixo de saida.

Como Funciona:

O motorredutor possui dentro dele uma caixa de micro
engrenagens que fazem este papel de redugao?. A
velocidade da rotacao no eixo de saida dele é baixa,
porém com torque (forca) grande*. Enquanto um motor
de alta rotacao simples tem velocidade alta porém
torque baixo, um motor de reducao ja nao é facil de
parar na méao®. O eixo de saida do motor de reducao
possui um encaixe em perfil cruzado para entrada de
um eixo de perfil cruzado ou que permite utilizar nele
diretamente engrenagens ou polias ou rodas do
padrao de furo cruzado®.

Essencial para projetos que exigem forca, estabilidade e controle de movimento. Ideal

para robés madveis pesados, bragos robodticos (para
levantar objetos), mecanismos de empurrar/puxar e

guinchos.

Instrucdes de Uso com Robokit:

1. Montagem Robusta: Fixe o motorredutor a
estrutura Robokit de forma muito segura,

usando parafusos e suportes que suportem o )

torque.

2. Conexao Elétrica: Conecte os fios do
motorredutor a fonte de energia DC.

3. Acoplamento do Eixo de Saida: Conecte o
eixo de saida do motor (lento e forte) ao
mecanismo a ser acionado (roda grande,

braco).




Aplicagao no Mundo Real:

Encontrado em robos industriais, veiculos
elétricos (carrinhos de golfe), eletrodomésticos
(batedeiras), portdes automaticos. Para que
serve? Fornecer alta forca (torque) e controle de
velocidade, permitindo que motores compactos
realizem tarefas pesadas e precisas.

Ponte H de 2 Botoes

Principio Basico: Inversao Eletronica da
Polaridade para Controle Bidirecional

A Ponte H € um mddulo eletrénico fornecido no
kit que permite mudar a direg¢ao da corrente

elétrica que flui por um motor DC. Com dois
botdes, vocé pode controlar o motor para girarem
um sentido ou no sentido oposto, além de iniciar e parar.

Como Funciona:

A Ponte H funciona invertendo a polaridade da tensao no motor. Dentro do mddulo, um
circuito especifico (geralmente transistores ou relés) é ativado em pares para criar um
caminho de corrente em uma diregao através do motor, ou um caminho inverso para a
direcdo oposta. Esta Ponte H utiliza pares de fios: um par vai para o motor e outro par vai
para a caixa de pilhas, que normalmente tem de 4 pilhas tipo AA que somam de 5 a 6 volts
DC’. Afuncao da Ponte H é permitir o controle de acionar o giro do motor para um lado ou
para o lado reverso, de iniciar e de parar o motor®.

Aplicacao em Robética (Robokit):

Fundamental para qualquer projeto Robokit que precise de movimento bidirecional
manual, como robés madveis (frente/tras), sistemas de elevacao (sobe/desce) e bragos
robéticos. E a forma mais simples de controle de direcéo.



Instrucdes de Uso com Robokit:

1. Conecte o Motor: Ligue os terminais do motor
DC as saidas de motor da Ponte H.

2. Conecte a Fonte de Energia: Conecte a caixa
de pilhas (5 a 6 volts DC) a Ponte H, respeitando
as especificacdes de voltagem.

3. Conecte os Botoes: Ligue dois botbes as
entradas de controle da Ponte H (um para cada
sentido de giro).

4. Teste de Direcao e Parada: Pressione cada
botao para verificar o sentido de giro e a parada
do motor.

Aplicacao no Mundo Real:

Presente em veiculos de controle remoto simples e brinquedos com controle manual de
direcdo. Para que serve? Comandar a diregao de motores elétricos de forma manual e
direta, sem programacéao.

Ponte H Digital

Principio Basico: Controle Programavel de Motores

O Driver Ponte H (mddulo vermelho mencionado no anexo) € um dispositivo que permite
controlar a direcao e a velocidade de um motor DC de forma programavel, através de um
microcontrolador. Ele € uma versao mais avancada da Ponte H simples.

Como Funciona:

Diferente da Ponte H de 2 botoes, o Driver Ponte H ndo é acionado diretamente por botoes,
mas sim por sinais elétricos enviados por um microcontrolador (como Arduino, ESP32,
etc.). O microcontrolador, através de um programa (software), envia comandos para o
Driver Ponte H, que entdo controla a polaridade e a poténcia fornecida ao motor,
permitindo controle preciso da direcao e até da velocidade. Este é o método para controle
de forma controlada por software utilizando o dispositivo "Driver Ponte H" vermelho que se
conecta a um microcontrolador que programamos com software®.

Aplicacao em Robética (Robokit):



Essencial para projetos Robokit que exigem automacao e comportamento mais
complexo, onde o rob6 precisa tomar decisdes de movimento por si s0, como seguir
linhas, evitar obstaculos, ou executar sequéncias de

movimentos programados. Nao precisa ensinar a

programacao dele, apenas o uso e mostrar as

imagens’®.

Instrucoes de Uso com Robokit:

1. Conecte o Motor: Ligue os terminais do motor
DC as saidas de motor do Driver Ponte H.

2. Conecte a Fonte de Energia: Conecte a fonte
de alimentacgéo (bateria ou fonte externa) ao
Driver Ponte H.

3. Conecte ao Microcontrolador: Conecte os
pinos de controle do Driver Ponte H as portas
de saida digital (e PWM, se quiser controle de

velocidade) do microcontrolador.

4. Programacao: Escreva o software no
microcontrolador para enviar os comandos apropriados ao Driver Ponte H,
controlando o motor como desejado.

Aplicacao no Mundo Real:

Este tipo de driver é o cérebro da movimentacao em robés autdnomos, impressoras 3D,
drones, maquinas CNC e sistemas de automacao industrial. Para que serve? Permitir o
controle automatizado e inteligente de motores, possibilitando a criacdo de rob0s e
sistemas mais sofisticados.



Servo Motor

O que é? Um servo motor é um tipo de motor elétrico que permite um controle preciso
da posicao angular. Diferente de um motor DC comum que gira continuamente, o servo
motor pode ser comandado para girar e manter uma posicao especifica (por exemplo, 0,
90 ou 180 graus) com alta precisao e forga.

Para que serve? Essencial para projetos Robokit que precisam de movimentos
controlados por posicao, como bracgos robéticos para pegar objetos, mecanismos de
direcao precisos, abertura e fechamento de garras, ou posicionamento de sensores.

Como Funciona: Internamente, um servo motor possui um motor DC, um conjunto de
engrenagens de reducao, um sensor de posicao (potenciémetro) e um circuito de controle
eletronico. Ao receber um sinal de controle (geralmente um sinal PWM - Modulagéo por
Largura de Pulso - de um microcontrolador), o circuito compara a posi¢ao atual do motor
(lida pelo sensor) com a posicao desejada. Se houver diferenga, ele aciona o motor até
que a posicao desejada seja alcancada e mantida, corrigindo automaticamente qualquer
desvio.

Montagem e Uso no Robokit:

1. Montagem Segura: Fixe o corpo
do servo motor firmemente a
estrutura Robokit usando os furos > ?
de montagem e parafusos.

2. Acoplamento: Acople o "chifre"
(horn) ou aroda do servo ao
componente que vocé deseja
mover (ex: uma garra, uma
articulacao de brago, um sensor).
O servo vem com encaixes para
pecas Robokit.




3. Conexao Elétrica: Servo motores geralmente possuem trés fios:

o Fiode Alimentacao (Vermelho): Conecte ao VCC (5V) da sua placa
controladora ou fonte de energia.

o Fio Terra (Marrom/Preto): Conecte ao GND (Terra) da sua placa
controladora.

o Fiode Sinal (Laranja/Amarelo): Conecte a um pino de saida digital que
suporte PWM no seu microcontrolador (ex: Arduino).

4. Programacao: Utilize o microcontrolador para enviar os sinais PWM corretos ao fio
de sinal do servo, definindo a posi¢cao desejada (geralmente de 0 a 180 graus). A
programacao permitira controlar os movimentos precisos do servo.

No Mundo Real: Servos motores sdo amplamente utilizados em:
e Robética: Articulagdes de bracos roboéticos, garras, robés humanoides.
e Modelismo: Aeromodelos (controle de ailerons, lemes), automodelos (dire¢éo).

¢ Automacao Industrial: Posicionamento de valvulas, controle de bracos em linhas
de producéo.

o Cameras de Seguranca: Para controlar a movimentacao (pan/tilt) da cAmera. Para
que serve? Proporcionar controle preciso de posi¢cdo e movimento angularem

sistemas que exigem feedback e alta exatiddo na movimentacgao.




