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 Eixos X e Y
Ideal para 

superficiês
planas         

 Eixos X, Y e Z
Três eixos    
ou mais 

Amplitude de
movimentos

Introdução

Cartesiana Articulada
 4 eixos de movimento (3
rotacionais, 1 vertical)         
 Excelente em movimentos
horizontais rápidos e precisos
 Rigidez vertical                      
 Eficaz em superfícies planas

SCARA



Configuração

Quatro atuadores

2 responsáveis pelo movimento nos eixos

X e Y

1 responsável pelo movimento no eixo Z

1 responsável pelo movimento da garra

base fixa e articulada

Elementos Essenciais 

Benefícios 
Rapidez

Alta precisão 

Eficiência

Simplicidade de controlo



Servomotores

 PWM (Pulse-Width Modulation):

Determinam a posição pretendida; 

Possuem uma frequência fixa;

Variam na largura do pulso;

 Alta mobilidade

 Alta precisão

Apenas depois de calibrar é que

apresenta:



METODOLOGIA



Materiais

 Manipulador Robótico

Servomotor

 Hardware Auxiliar

Arduino

 Software 

comRobot

 Materiais de Suporte

Papel milimétrico



Calibração
Servomotor 

Computador

Gráfico 

Arduino

Sinal PWM



Controle

Calibração Expedita

Dois pontos conhecidos

para cada servo

Comando Incremental

ComRobot

Ajustes precisos

Testes de Movimentação

 impulso
 Calibração 

 incremental por ângulo/mm.
 lista de comandos



ResultadoMovimentação de Objetos
Simulação de Aplicações Reais



SUSTENTABILIDADE



Sustentabilidade

 Escolha de material

PLA (ácido polilático)

Biodegradável

Feito de fontes renováveis

 Eficiência Energética

Otimização do Controle PWM

Seleção de Componentes de

Baixo Consumo

Execução de trabalhos manuais



CONCLUSÃO
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