
Por Fernando Koyanagi 



Recursos usados 

• Fuso trapezoidal de 8mm de diâmetro e 2mm de passo 

• Fuso trapezoidal de 8mm de diâmetro e 8mm de passo 

• Castanha flangeada para fuso 8x2 

• Castanha flangeada para fuso 8x8 

• Mancais para fusos de 8mm de diâmetro 

• Guia linear cilíndrica 10mm de diâmetro 

• Rolamentos cilíndricos  para guias 10mm 

• Suportes para guias cilíndricas de 10mm 

• Motores NEMA 17 

• Acopladores de eixo 

• Arduino Uno 

• Driver DRV8825 

• Teclado matricial 4x4 

• Display Nokia 5110 

• Peças plásticas diversas 

• Parafusos e porcas 

• Base de madeira 

• Fonte externa de alimentação 12V 

 



Montagem (foto ou vídeo da montagem) 



Intenção dessa aula 
 

1. Apresentar algumas características 

interessantes e aplicações dos fusos. 

 

2. Demonstrar algumas formas de 

calcular o movimento provocado por 

um fuso. 

3. Apresentar um montagem de teste de 

fusos. 

 



Sobre fusos – O que são? 

 

• Os fusos são elementos de máquinas (como os 

parafusos). 

 

• São barras retas formadas por roscas de passos 

contínuos. 

 

• São utilizados em mecanismos que exigem movimento 

linear e posicionamento. 

 

• Podem exercer altas forças de tração e compressão e 

transmitem torque. 

 

• Permitem movimentação com travamento automático. 

 

• Podem ser construídos de diversos materiais, sendo os 

mais comuns alumínio e aço. 
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Sobre fusos – Roscas simples e de esferas 

• Os fusos de roscas simples: 

 

•  possuem normalmente perfis trapezoidais, por 

ser esta geometria ser mais adequada a 

aplicação de forças no sentido axial e 

transmissão suave de movimento. 

• São relativamente baratos. 

• Possuem alta fricção se comparados aos fusos 

de esferas recirculantes, levando a um baixo 

rendimento. (atrito de escorregamento) 

 

• Os fusos de esferas: 

 

• Possuem canais semicirculares onde as  

esferas rolam. 

• São relativamente mais caros. 

• Possuem baixa fricção se comparados ao 

fusos de rosca simples, levando a um 

rendimento muito superior (atrito de 

rolamento). 

 

 

Fonte – catálogo  Hiwin 



Sobre fusos - Aplicações 

 

• Os fusos podem ser aplicados em qualquer 

mecanismo onde haja a necessidade de movimento 

linear. São amplamente utilizados na indústria em  

maquinário e processos.  

 

• Algumas aplicações incluem: 

 

• Elevadores de carga 

• Prensas 

• Fresas e tornos 

• Equipamentos CNC 

• Embaladoras 

• Impressoras 3D 

• Equipamentos de corte e gravação a laser 

• Processos industriais 

• Sistemas de posicionamento e movimentação linear 

 

 



Sobre fusos - Parâmetros 

 

• Existem diversas características de um fuso que devem ser 

levadas em consideração ao se projetar um mecanismo.  

 

• Além do seu diâmetro e passo, é necessário reconhecer sua 

resistência a compressão, seu momento de inércia 

(resistência a alteração de seu estado de rotação), material 

construtivo, a velocidade de rotação a qual será submetido, 

direção de operação (horizontal ou vertical), a carga aplicada, 

entre outras. 

 

• Mas baseando-se em mecanismos já construídos, podemos 

intuir vários destes parâmetros. 

 

• Vamos reconhecer alguns bem comuns. Comecemos pelo 

PASSO. 



Sobre fusos – Passo (deslocamento e velocidade) 

 

• Determina o comprimento percorrido pela castanha a cada 

revolução. 

 

• Dado normalmente em mm/revolução. 

 

• Um fuso de 2mm por revolução provocará um 

deslocamento de 2mm a cada volta que o fuso executar. 

 

• Influenciará na velocidade linear da castanha, uma vez que, 

com o aumento da velocidade de rotação, o número de 

revoluções por unidade de tempo aumentará e 

consequentemente a distância percorrida também. 

 

• Se um fuso de 2mm por revolução girar a 60 rpm (um volta 

por segundo), a castanha se movimentará a 2mm por 

segundo. 



Sobre fusos – Fusos e motores de passo 

 

• Para demonstrar o efeito do passo de um fuso, utilizaremos uma 

montagem com dois fusos (um de 2mm/rev e um de 8mm/rev). 

 

• Para ter um controle mais preciso do movimento e demonstrar um 

aplicação bastante comum, acoplaremos estes fusos a dois motores 

de passo idênticos, ligados em paralelo ao mesmo drive (logo, 

recebendo sinais iguais). 

 

• Os motores são de 200 passos por volta e serão acionados em full-

step. Logo, a cada 200 pulsos os motores executarão uma revolução. 

 

• Assim fica bastante claro perceber que:  

• Para 200 pulsos aplicados, o fuso de 2mm/rev moverá sua 

castanha por 2mm. 

• Para 200 pulsos aplicados, o fuso de 8mm/rev moverá sua 

castanha por 8mm. 

 

Para dois mil pulsos aplicados, os movimentos serão 

respectivamente, 20mm e 80mm. 

 



Montagem – materiais 

• Guias lineares de 10mm (A) 

• Fusos trapezoidais de passos 2 e 8mm (B) 

• Base com furação (C) 

• Mancais para os fusos (D) 
• Suportes das guias (E) 
• Castanhas dos fusos (F) 

• Rolamentos(G) 

• Acopladores (H) 

• Motores (I) 

• Peças de plásticos diversas (cursores, suportes 

dos motores, calços, suporte de teclado e 

display (J) 



Montagem – passo 01 

• Seguindo a furação da base (C), 

montamos os dois motores (I). 

Para prendê-los, usamos suportes 

feitos na impressora 3D (J). Não 

apertamos nenhum dos parafusos 

nesta etapa de posicionamento. 

Isso permitirá os ajustes 

necessários na etapa de 

alinhamento. 

 

 



Montagem – passo 02 

• Ainda seguindo a furação da 

base (C), posicionamos os 

suportes das guias (E) e os 

mancais (D). 

 

• Detalhe para o calço plástico 

(J) utilizado para ajustar as 

alturas dos mancais. 



Montagem – passo 03 

• Criamos um cursor usando um peça 

impressa para conectar o rolamento 

(G) à castanha (F). Usamos dois 

cursores, um direito outro esquerdo. 

Sua função é indicar a posição em 

uma escala sempre que quisermos 

determinar o deslocamento causado 

pelo fuso. 

 



Montagem – passo 04 
• Inserimos a guia (A) e o fuso (B) nos seus 

respectivos mancal (D) e suporte (E), pelo lado 

oposto ao motor, em seguida, inserimos a guia 

e o fuso no rolamento (G) e castanha (F) e na 

ponta do fuso inserimos também o acoplador 

(H). Levamos os dois até atingirem seus 

pontos finais (suporte oposto e motor).  

 

• Apertamos levemente os parafusos para 

permitir um posterior ajuste. 

 

• Repetimos o procedimento usando a guia e 

fuso restantes.  

• Com todos os componentes posicionados, 

efetuamos o alinhamento das partes, 

finalizando a etapa de montagem mecânica. 

 

 



Montagem – eletrônica 

• Usando um suporte plástico impresso, fixamos 

o display Nokia 5110 e um teclado matricial 

4x4. 

 

• No espaço inferior do suporte residirá o 

Arduino Uno, o driver drv8825. 



Montagem – eletrônica 

• Usando a furação disponível na base, 

prendemos o conjunto. 



Esquema elétrico  



Código-fonte – Inclusão de bibliotecas e criação de objetos 



Código-fonte – Constantes e variáveis globais 



Código-fonte – Função de leitura do teclado 



Código-fonte – looping aguardando tecla pressionada 



Código-fonte – Função de movimentação do motor 



Código-fonte – setup() 



Código-fonte – loop() – 1ª parte – Desenhando menu 



Código-fonte – loop() – 2ª parte – Desenhando menu 



Código-fonte – loop() – 3ª parte – Executando 



Código-fonte – loop() – 4ª parte – Executando 



Código-fonte – loop() – 5ª parte – Executando 



Código-fonte – loop() – 6ª parte – Executando 



Sobre fusos – Configurações em máquinas 
 

• Em máquinas CNC como impressoras 3D e routers por 

exemplo, o programa responsável pelo controle do 

posicionamento precisa saber como os movimentos ocorrerão 

em função do número de pulsos dados ao motor de passo. 

 

• Se o driver do motor de passo permitir a aplicação de micro-

passos, essa configuração deve ser levada em consideração 

no cálculo do deslocamento produzido. 

 

• Por exemplo: se um motor de 200 passos por revolução, 

estiver ligado a um driver configurado para 1/16, então serão 

necessários 16 x 200 pulsos para uma única revolução do 

fuso, ou seja, 3200 pulsos para cada revolução. Se este fuso 

tiver passo de 2mm por revolução, serão necessários 3200 

pulsos no driver para que a castanha se mova 2mm. 

 

• De fato, os softwares controladores costumam usar um razão 

para especificar esta relação, o “número de pulsos por 

milímetro” ou “steps/mm” 

 



Sobre fusos – Configurações em máquinas 
 

• No Marlin, por exemplo, vemos na seção @section motion: 

 

• /** 

•  * Default Axis Steps Per Unit (steps/mm) 

•  * Override with M92 

•  *                                      X, Y, Z, E0 [, E1[, E2[, E3[, E4]]]] 

•  */ 

• #define DEFAULT_AXIS_STEPS_PER_UNIT   { 80, 80, 3200, 100} 

 

 

• Neste exemplo, podemos concluir que os eixos X e Y precisão 

de 80 pulsos para se deslocar 1mm, enquanto que o Z precisa 

de 3200 pulsos e o extrusor E0 precisa de 100. 



Sobre fusos – Configurações em máquinas 

 

• Acima, vemos os comandos de configuração do GRBL. Com o comando $100, 

podemos ajustar o número de pulsos necessários para provocar um 

deslocamento de um milímetro no eixo X. 

 

• No exemplo acima podemos ver que o valor atual é de 250 pulsos por mm. 

 

• Os eixos Y e Z podem ser configurados respectivamente o $101 e $102 
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