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Resumo

Todo robd é composto por elementos mecéanicos, elétri-
cos e eletrbnicos, os quais devem ser fixados a um
chassi que satisfaca os requisitos de desempenho, resis-
téncia e possua um valor de aquisicdo reduzido. Uma
estrutura com tais caracteristicas pode ser obtida através
da impresséo 3D. Este projeto visou aplicar esse concei-
to ao desenvolvimento de um VANT. Inicialmente foram
definidos os componentes necessarios, em seguida o
chassi foi modelado em partes com base nas restricbes
impostas pela impressora. ApOs impressas, as partes
foram avaliadas e, em alguns casos, remodeladas. Co-
mo resultado, obteve-se um chassi de baixo custo.

Introducao

Robdés sédo dispositivos autbnomos ou remotamente con-
trolados capazes de interagir com o meio. Dependendo
da aplicacéo, eles podem ser compostos por iniUmeras
pecas, sensores e modulos.

Entretanto, se tornariam indteis uma infinidade de com-
ponentes conectados, sem uma estrutura que 0S supor-
te. Por isso, todo robd necessita de um chassi que satis-
faca ou supere as necessidades desempenho e resistén-
cia do projeto visado, no qual se possa fixar os seus
componentes mecanicos, elétricos e eletrénicos. O gran-
de empecilho esta na porcentagem que essa estrutura
agrega ao valor de aquisi¢cdo do robé.

A fim de reduzir essa porcentagem, € possivel utilizar a
impressédo 3D, que consiste na renderizagao fisica de um
objeto através da extrusdo de um filamento aquecido de
determinado polimero para sobrepor centenas de cama-
das até formar o objeto desejado.

Material e Métodos

Tendo como base os componentes necessarios para o
controle e deslocamento de um VANT foram adquiridos
0S seguintes componentes: motores, hélices, ESC (Ele-
tronic Speed Control), mini gerenciador de distribuicéo de
energia Power Hub, bateria, modulo de radio telemetria,
moédulo GPS (Global System Position), microcontrolador
Crius Multiwii, transmissor e cAmera, e radio transmissor.
Os componentes listados acima foram modelados virtu-
almente utilizando o software Fusion 360, distribuido pela
Autodesk. Com base nessa modelagem foi criado atra-
vés do mesmo software o chassi responsavel por acoplar
cada componente. Devido aos limites de propor¢éo im-
postos pela impressora 3D utilizada, o chassi foi dividido
em partes menores que se conectam através de encai-
xes e/ou parafusos de padrdo M3.

Para a impresséo foi utilizando o polimero biodegradavel
PLA (acido polilatico), escolhido pelo seu baixo custo e
por apresentar maior qualidade nas superficies das pe-
¢as e precisdo nos detalhes e cantos.

Apo6s impressos, constatou-se que algumas pecas deve-
riam ser ajustadas e reimpressas.

Resultados Obtidos |

Foram impressas nove partes distintas (base, suporte
dos componentes eletrénicos, haste e anteparo protetor
de hélice, tampa, suporte da bateria, braco de fixacéo
dos motores, pé de apoio, suporte da camera), sendo
que quatro delas sao utilizadas quatro vezes para a mon-
tagem final do VANT, totalizando 21 pecas, além dos 44
parafusos necessarios para a fixagdo do chassi.

chassi.

Conclusao

Conclui-se que um chassi desenvolvido exclusivamente
através de impressdo 3D possui alta resisténcia mecani-
ca, pequena porcentagem em relacdo ao peso total do
VANT, e um custo de fabricacao inferior ao dos modelos
encontrados comercialmente.
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