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ESTUDO E DESENVOLVIMENTO DE PROJETO DE MECANISMO ROBOTICO DE
ESCAVACAO DE TUNEIS DE PEQUENO DIAMETRO

Uird Caiua Dias Soares (Bolsista PIBIC/CNPq) e Prof. Dr. Janito Vaqueiro Ferreira (Orientador),
Faculdade de Engenharia Mecanica — FEM, UNICAMP

Os tuneis sdo de fundamental importancia para a locomog¢do de pessoas e mineragdo. Estes
acompanham a evolugdo tecnologica de cada época e, no ultimo século, a mecanizagéo foi
introduzida no processo de escavagdo. Atualmente mecanismos roboticos robustos e eficientes
sdo desenvolvidos para grandes projetos. Neste trabalho, foi desenvolvida a estrutura mecanica de
um robd de pequeno porte, com o intuito de oferecer uma alternativa na producéao de tuneis e valas
de baixo didmetro. Para projeta-lo, fez-se um estudo das maquinas existentes, e ainda, dos
sistemas de locomogdes que melhor se adaptariam ao robd. O Software utilizado para o desenho
do projeto foi o Pro-Engineer, um programa CAD. Foram considerados todos os mecanismos
necessarios para a autonomia do robd, incluindo: ferramenta de escavacdo, sistema de
locomocgéao, sistema de transporte de residuos, chassi, motores e redugcdes. O mecanismo foi
desenvolvido visando sua futura implementagao e também foi analisada a viabilidade de cada peca

do mesmo.
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