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Biga Jansen - III

Introducao

A busca incessante pela fusao entre
criatividade e engenharia mecanica nos conduz
a esta sequéncia de aulas que vai além das
fronteiras do convencional. Ao empregar
palitos, motor de reducao e bateria de ion
de litio de 3,7V, visamos criar uma inovadora
“biga motorizada”. Inspirados pelo mecanismo
de Jansen, conhecido por imitar o movimento
de pernas no caminhar de suas obras, nossa
proposta almeja nao apenas a funcionalidade,
mas a harmoniosa sintese entre arte e ciéncia _ [N
com a criacao da biga Jansen, uma
homenagem a natureza
e ao artista e fisico
holandés Theo Jansen
(Scheveningen, 17 de
marco de 1948).
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Objetivos desta aula

+ Colar os componentes eletronicos na biga;

* Instalar os componentes eletronicos;

» Testar o funcionamento da biga Jansen;

* Elaborar uma atividade pratica com a biga Jansen.

Fonte: SEED/DTI/CTE, 2024.
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Lista de materiais para a biga completa

« 01 motor DC 3-6V com caixa de reducao;

01 botdo liga/desliga tipo gangorra;

« 20 cm de fio ligacdo;

* 16 palitos abaixadores de lingua 134 mm x 14 mm;
« 20 palitos de sorvete 114 mm x 10 mm;

* 04 palitos de churrasco de bambu 250 mm x 3 mm;
* 01 papeldo 30 cm x 30 cm;

+ 01 lamina serra ferro;

« 01 bateria 18650 LI-ION 3.7V;

01 porta bateria 18650 (case);

01 supercola de meédia viscosidade para madeira;
+ 01 pistola cola-quente;

01 bastao de cola-quente;

+ 01 alicate de corte;

01 broca madeira 3 mm para furadeira;

+ 01 compasso;

+ 01tesoura;

« 01furadeira portatil;

+ 01 caneta;

« 01 regua.
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Roteiro da aula

1. Contextualizacao

Como voce e seus colegas
tém percebido nas Ultimas
aulas, a proposta de montar-
mos nossa biga Jansen ndo
se limita apenas a montagem
de estruturas e somos desa-
flados a experimentar! Verifi-
car e ajustar variaveis como
comprimento das pernas,
inclinacdo das articulacGes e
posicdo do motor, torna-se
um campo de experimenta-
cdo vivida intensamente em
sala de aula. Os testes iniciais
do protétipo revelam que
padrées e observacdes cui-
dadosas conduzem a desco-
bertas valiosas para a criacdo
de projetos futuros.
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2. Conteudo

Como temos visto, a biga Jansen ndo é apenas um vei-
culo em movimento; é uma tela em branco para a expressao
criativa. Com a finalizacdo da primeira versdo da nossa biga,
poderemos explorar modificacdes, desde alteracdes estéticas
até ajustes funcionais. O desafio criativo eleva a atividade,
incentivando estudantes e professores a pensarem além da
funcionalidade bésica e a considerarem aplicacdes praticas
ou melhorias inovadoras.

Nesta aula, na qual conectaremos 0 motor ao Nosso pro-
jeto, o foco ndo sera apenas organizar fios, mas também se
proteger. Conheceremos quais sdo 0s conectores adequados,
isolamento e precaug¢des contra curto-circuito, licdes impor-
tantes que se estendem ao mundo cotidiano e precisam ser
revistas com frequéncia.

Para colar componentes eletronicos em sala de aula, es-
pecialmente em projetos de prototipagem rapida como a
biga Jansen, é recomendavel usar colas especificas que nao
apenas fixem os componentes de maneira segura, mas tam-
bém sejam seguras para eletronicos.

Nesta aula, utilizaremos cola quente por possuir algumas i

vantagens. E rapida, facil de usar e oferece boa aderéncia em
varios tipos de superficies. Além disso, é reversivel, permitin-
do a remocdo dos componentes.

Como o proprio nome diz, devemos utilizar esta cola com
cautela por ser um produto sensivel ao calor e nos certificar-
mos de que a temperatura da cola quente esta ideal para ser
aplicada e nédo danificar os componentes eletrénicos.

No momento da colagem do motor de reducao, obede-
ca as distancias entre os eixos do motor de reducdo e o eixo
frontal da nossa biga. Caso cole de forma errada, pode pre-
judicar os movimentos da biga.
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Obedecidas as medidas e as
recomendacBes de colagem, passe a cola
quente abaixo do motor de reducao até
que fique bem fixo nos palitos da base.

Fonte: SEED/DTI/CTE, 2024.
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Apos realizada a colagem do motor

de reducdo, realize um teste girando o
eixo do motor de reducdo. O eixo deve
girar em 360° sem que as pernas da
biga iguem presas. As pernas devem
ter movimentos parecidos com passos
e, caso figuem presas, descole e ajuste
o motor, colando-o novamente.

Fonte: SEED/DTI/CTE, 2024.
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Com o motor ja ajustado, colaremos o
case da bateria. O posicionamento do
case é muito importante, pois ele dara o
peso para que as penas empurrem a biga.
Entdo, quanto mais proximo estiver o case
das pernas, melhor.

Fonte: SEED/DTI/CTE, 2024.
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Observe que o case esta bem proximo do
motor de reducdo e mais distante do eixo da
roda. Isso evitara que as pernas fiqguem sem
aderéncia ao piso. Se colarmos o case da
bateria bem sobre o eixo da roda, as pernas nao
terdo aderéncia para puxar a biga.

Fonte: SEED/DTI/CTE, 2024.
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Para fazer a ligacdo do case,
precisaremos de fios e um
interruptor para cortar a
corrente elétrica do motor de
reducao.

Fonte: SEED/DTI/CTE, 2024.
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Para colarmos o interruptor, uma sugestdo é fixa-

lo proximo ao motor para facilitar a instalacao, mas
podemos coloca-lo em outro lugar da biga, desde que
instalado de forma correta.

Fonte: SEED/DTI/CTE, 2024.
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A instalacdo é bem simples, o fio negativo foi instalado
diretamente em um polo do motor de reducdo. Ja o fio positivo
foi ligado em um polo do interruptor e outro polo do interruptor
foi ligado no polo do motor.

Fonte: SEED/DTI/CTE, 2024.
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Importante ressaltarmos que o motor de reducao
nao tem a marcacdo de polos positivo ou negativo.

A inversao de polaridade do motor ira inverter o
movimento do eixo do motor. Por isso, antes de
prender os fios definitivamente, teste com a bateria se
o eixo do motor esta girando para o lado correto, em
que as pernas puxam a biga para frente.

Fonte: SEED/DTI/CTE, 2024.
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Caso a biga ande para tras,
precisamos inverter os fios conectados,
Ou seja, trocar a posicdo dos fios preto
e vermelho ligados ao motor para que
a biga se movimente para a frente.

Fonte: SEED/DTI/CTE, 2024.
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Durante o deslocamento da biga,

sempre uma perna estara no piso e outra
suspensa, dando o movimento do andar
de uma pessoa ou de um animal, como o
cavalo.

Fonte: SEED/DTI/CTE, 2024.
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Finalizada a biga Jansen,
vamos vé-la em funciona-
mento? Como visto na Aula
04 - Biga Jansen [Parte I], a
expectativa € que Nosso proto-
tipo tenha movimentos seme-
lhantes ao indicado na anima-
cao "Theo Jansen walking leg
mechanism”, do canal do You-
Tube Mechnovashia. Sera que
dara certo de primeira?

Realize o0s testes iniciais
para verificar o movimento das
pernas e a locomocao, deixan-
do a biga percorrer pela sala.
Observe sua movimentacao e
pense, com seus colegas, em
personalizar a biga de Jansen
que vocés criaram e tambéem
em propor um percurso com obstaculos no chdo para a biga de Jansen percorrer, re-
fletindo sobre quais outras situac6es ou projetos podemos aplicar esses conhecimentos
adquiridos.

No decorrer dessas trés aulas sobre a biga Jansen, usamos a criatividade e a enge-
nharia para a construcao da biga com palitos e motor com o objetivo de visualizar va-
riados conceitos e a magia do movimento!

A articulacao de palitos para movimentar uma biga é um exemplo de como podemos
usar materiais simples para criar mecanismos que geram movimento, ressignificando-os!

Que vocé e seus colegas possam, a cada novo desafio, descobrir mais deste fasci-
nante mundo da Robdtica e explorar toda criatividade e engenharia, ultrapassando os
limites da inovacao!
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Desafios

Que tal explorar os principios do mecanismo de Jansen, explicando a cinematica por
tras do movimento das pernas? Discuta com seus colegas os conceitos de engenharia
mecanica e matematica envolvidos.

Observe e anote as relacdes entre variaveis como velocidade do motor, comprimen-
to das pernas e o impacto na movimenta¢ao da biga Jansen.

Experimente, com seus colegas, outras variaveis para a biga Jansen, como ajustar o
comprimento das pernas robdticas, alterar a inclinacdo das articulagdes ou modificar a
posicao do motor. Feito isso, registrem as mudancas no comportamento do movimento
das pernas e analisem os resultados obtidos.

E se...

e A biga ndo se movimentar?

Verifigue a alimentacao do motor e conexao dos fios. Revise também as conexdes
e gjustes, compreendendo que muitos projetos envolvem tambéem a habilidade de en-
frentarmos os desafios e fazermos ajustes.

3. Feedback e finalizacao

Como vimos no feedback a aula anterior, projetos audaciosos podem ser desafiado-
res e exigirem muitas habilidades! Observe e troque informacdes sobre as dificuldades e
materiais utilizados na elaboracao do protétipo, bem como o resultado alcancado.

Reveja se vocé visualizou a aplicacao da cinematica no funcionamento da biga mo-
torizada, podendo explicar melhor sobre o funcionamento da articulacao dos palitos
e como isso gera movimento. Reflita também sobre outros tipos de mecanismos que
geram movimento, como engrenagens, polias e correias.
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