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Intencao dessa aula

1. Apresentar uma mesa XYZ.

2. Indicar o processo de montagem da
mecanica.
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Demonstracao




Recursos usados para construcao da mesa

« MDF 15mm com 600x556mm com recorte e furacéao.

4 Guias cilindricas de 10mm com 500mm de comprimento.

4 suportes de guia cilindrica SK10.

« 6 Polias lisas GT2 para correia de 6mm.

« 3200mm de correia GT2 6mm para o eixo Y (incluindo o excedente para amarracao).
« 1350mm de correia GT2 6mm para eixo X (incluindo o excedente para amarracao).
« 2 Polias GT2 de 20 dentes para correia de 6mm.

« 2 Motores NEMA 17 (usamos o 42BYGHWG609).

1 Motor de drive CD-ROM (usamos MSDAO020L94 retirado de um drive antigo).

« 4 Rolamentos LM10UU.

« 2 Sensores infravermelho para fim de curso XeY.

« 1 Caneta compativel com o suporte.

1 Mola para cursor da caneta.

« 1 Fonte 12V 10A



Recursos usados para construcao da mesa
(parafusos e porcas)

« 12 Parafusos M5x25.

« 8 Porcas M5 autotravantes (parlock).

6 Parafusos 3/16”x 1 74” .

« 12 porcas 3/16”x1 "4’ autotravantes (parlock) para os parafusos.

16 Parafusos M3x8.

« 2 Parafusos M3x16.

6 Porcas M3 autotravantes (parlock).

1 parafuso 3/16” x '>”.

« b5 parafusos de rosca soberba e cabeca chata 5mm de comprimento para fixacao do motor.



Pecas impressas usadas para construcao da mesa

« 2 Trava Correia. (A)

« 1 Suporte_Cabo_ 01 A. (B)

« 1 Suporte_Cabo 01 B. (C)

« 2 Suporte_Cabo 01 C. (D)

« 1 Protecao_Rasp. (E)

1 Suporte_Motor. (F)

1 Pillow_de_Plastico (com fixacéo para motor). (G)
1 Pillow_de_Plastico (SEM fixacao para motor). (H)
« 1 Cabeca_Caneta. (l)

1 Extensor. (J)

e 1 Cursor. (K)

e 1 Cursor_fixador. (L)




Montagem da cabeca



Montando a cabeca

Colocamos os rolamentos LM10UU na (peca | ). Esta
sera a cabeca que carregara a caneta. Os rolamentos
devem entrar sob uma presséo que devera manté-los
fixos. Foi necessario ajustar um pouco os furos
usando uma limaredonda, devido as variacoes de
Impressao.

Prendemos o suporte do motor que utilizamos como
eixo Z. Usamos cinco parafusos soberbos de 5mm de
comprimento diretamente no plastico.



Montando a cabeca

—
.,

« Prendemos o motor no suporte, tomando
0 cuidado de colocar o cursor (peca K)
antes de prendé-lo.

O cursor possui um entalhe para a
Introducao de um lamina que fara seu
acoplamento com o fuso do motor.
Utilizamos uma lamina plastica e a
colamos. Caso se danifique, podera ser
substituida por outra.




Montando a cabeca

« Utilizando a caneta adequada ao furo,
colocamos a mola e o cursor — fixador

(peca L).

 Usamos um parafuso M3 para fixar a
caneta na posicao.




Montando a cabeca

e Por fim montamos o sensor infravermelho
gue servira como chave de fim de curso
do eixo X.

« Usamos o extensor, (peca J), para limitar
ainda mais a ponta da caneta. O extensor
fol colado.




Montando a cabeca

A cabecaficou assim.
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Montagem do pillow de
plastico com suporte de
motor




Montando o pillow de plastico com suporte de motor

O pillow de plastico com suporte para
motor é a peca G. Comecamos
Introduzindo o rolamento LM10UU. Ele
deve entrar com uma leve pressao.
Ajustes foram necessarios devido as
variacoes da impressao.




Montando o pillow de plastico com suporte de motor

« Em seguida, prendemos o motore o
suporte de cabo, (peca D). Usamos
parafusos M3.

 Prendemos também a polia dentada.




Montando o pillow de plastico com suporte de motor

e Oresultado final deve ser este.
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Montagem do pillow de
plastico SEM suporte de
motor




Montando o pillow de plastico SEM suporte de motor

« Como anteriormente, introduzimos o
rolamento.

 Em seguida, o parafuso 3/16”x 1 %/4” para servir de
eixo para a polialisa. Para prendé-la, usamos as
porcas autotravantes. Note na inversao da porca
superior.




Montando o pillow de plastico SEM suporte de motor

« E obtemos o segundo pillow




Montando o pillow de plastico SEM suporte de motor

« Conectamos as guias do eixo X mas sem nenhum ajuste.
O posicionamento correto deve ser feito ao montar o
conjunto no eixo Y.




Montandooeixo Y



Montando o eixo Y

Comecamos com o0 motor do eixo Y.
Prendemos a polia dentada na posicao
Indicada, mantendo uma distancia ate o
motor de 1,6mm, aproximadamente.
Atencao para a posicao do motor e da
polia dentada.



Montando o eixo Y

« Em seqguida, prendemos o motor no
suporte do motor do eixo Y (peca F),
usando parafusos M3 como indicado.




Montando o eixo Y

 Prendemos o suporte a base atraves de
parafusos M5, diretamente parafusados
ao plastico do suporte.




Montando o eixo Y

O passo seqguinte foi prender todos 0s
suportes de guias, SK10, seguindo a
furacao da base.




Montando o eixo Y

 Paraformar o eixo das polias lisas, usamos a mesma montagem
aplicada no pillow sem motor. Usando parafusos de 3/16” x 1 %2” com
duas porcas autotravantes. Repetimos o0 processo par cada furo

marcado na base.




Montando o eixo Y

Por fim, prendemos o sensor
iInfravermelho que servira como chave de
fim de curso para o eixo Y...

Existem furos extras para a possibilidade

de incluir chaves de fim de curso para as
posicoes maximas.

« ...e o0 suportede cabos (peca D).



Montando o conjunto

« Com todos os eixos montados, pudemos junta-los. Neste momento, as
guias do eixo X devem ser ajustadas para que o conjunto funcione
corretamente.




Passando as correias

%) @) « Esta parte do processo é
um pouco trabalhosa
porque aléem de fixar a
correiatemos tambem
gue manté-la tensionada.
Outro detalhe importante
€ que devemos nos
atentar para qual lado da
correia deve ser fixado.




Passando as correias

A cabeca e os pillows possuem um entalhe na parte inferior onde um lado
da correia deve passar livremente e o outro deve sofrer um desvio.

 No caso dos pillows os lados que sofrerem
desvios devem ser sempre equivalentes em
direcao.




Passando as correias




Passando as correias

« Usamos as travas de correias (peca A) para travar as pontas das correias. E
Interessante torcer o lado mais longo da correia para que os dentes se
encaixem dentro da trava evitando assim o0 escorregamento. A trava pode
ser apertada usando dois parafusos M3 e porcas autotravantes.




Passando as correias

e O sistema de correias deve ficar assim.




Ultimo suporte de cabos

* Instalamos o ultimo suporte de cabos sobre a cabeca. Usamos um parafuso
3/16” para prendé-lo.




Concluindo a montagem

* Incluimos agora o protecao para o Raspberry Pi, que servira par sua
protecao, concluindo entao a montagem.
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