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Modelamento e simulacdo de uma impressora 3D baseada em uma estrutura acionada por
cabos.
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Resumo

O objetivo deste trabalho consiste em desenvolver o modelo e a simulagdo numérica de um mecanismo de
posicionamento do bico extrusor baseado em um manipulador robético acionado por cabos. Para o suporte as forcas
normais ao plano de movimentacdo do bico, utiliza-se um manipulador passivo do tipo scara com dois graus de
liberdade. O modelo tedrico baseia-se no trabalho de Trevisani (2010), e a implementacdo do modelo numérico que
descreve a dinamica deste manipulador é desenvolvido no software Simbody. Os resultados obtidos séo comparados

aos resultados de literatura para a validagdo do modelo.
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Introducéo
Durante o projeto foram elaborados modelos numéricos e
um mecanismo de sustentacdo do bico extrusor de uma
impressora 3D, sendo o modelo escolhido como base o
Cable-direct-driven robots (CDDRs) e desenvolvido por
Trevisani (2010). Utiliza cabos para movimentacdo do
braco passivo que faz a sustentacdo do suporte do bico
extrusor. Esse modelo é comumente usado na indudstria e
na area académica por ser facilmente configuravel, além
de ser uma tecnologia economicamente acessivel
(RIECHEL, 2004). Com isso, torna-se possivel otimizar o
namero de cabos, deixando o espaco livre para a
movimentacdo dos componentes do sistema e utiliza-los
apenas para movimentos de tracdo.

Resultados e Discusséao

O modelo inicialmente implementado no Simbody é
descrito como um péndulo duplo ligado aos cabos
atuadores. Uma primeira simulagdo apresenta o
movimento de rotagdo das barras representadas como
corpos rigidos ligados através de elementos que permitem
uma rotacdo e acoplados aos cabos, que sé&o
representados por elementos flexiveis  (molas).
Adicionalmente, foi inserido um amortecimento global. A
configuracéo final, ilustrada na Figura 1, assemelha-se &
apresentada por Trevisani (2010).
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Figura 1. Configuracdo do suporte para o bico extrusor
usado no Simbody.
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Os parametros fisicos inseridos no codigo computacional
para testes respeitam a Tabela 1 onde zi € comprimento
do i-ésimo link do manipulador serial, mi é a massa do i-
ésimo link, ci o coeficiente de amortecimento viscoso do i-
ésimo cabo e ki é o coeficiente de rigidez do i-ésimo cabo.
Utilizando os valores dos comprimentos dos links, foi
possivel encontrar os valores de 1,847 m para o cabo 1 e
3,2 m para o cabo 2. A partir desses valores, atingiu-se o
objetivo das primeiras fases da simulacéo, que era chegar
mais proximo possivel de um modelo real do sistema.

Tabela 1. Caracteristicas fisicas do CDDR.

Parametro

Valor Unidade

5 (=12 1.0 m

m (i=1,2) 1,35 kg

g (i=1.2) 5 Nms

E 10 Nm

Conclusdes
Através do resultado da simulacdo observa-se que a
configuracdo atual do modelo assemelha-se ao
movimento harmdnico simples, onde o péndulo tem uma
oscilacdo decrescente por conta do coeficiente de
amortecimento que o faz parar.
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