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Flevador elétrico I

Introducao

Ja imaginou como os ele-
vadores dos prédios mais altos
do mundo conseguem Su-
bir e descer pessoas e cargas
tdo rapidamente e com tanta
seguranca? Na aula passada,
exploramos o funcionamento
dos elevadores hidraulicos e
o Principio de Pascal. Agora,
vamos descobrir como os ele-

q vadores elétricos funcionam!
- O que vocé sabe sobre esse
. modelo de elevador? Quem
g‘ o inventou? Qual foi a impor-
tancia desse modelo para o
desenvolvimento das grandes
cidades? Que tipo de motor é
utilizado nesses modelos ele-
tricos? Quais sado 0s principais
componentes? Quais princi-
pios fisicos estdao envolvidos
no funcionamento de um ele-
vador elétrico?

Nesta aula e na seqguinte,
voce ira ampliar o seu conhe-
cimento sobre esse tema.
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Objetivos desta aula

«  Compreender um pouco sobre elevadores elétricos;
+ Construir o protétipo da caixa do elevador.

Lista de materiais

* Papeldo;

+ TJesourg;

« Cola quente;

* Pistola para cola quente;
* Arame;

 Barbante.

Robodtica primeiros Passos Modulo 3
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ROTEIRO DA AULA
1. Contextualizacao

O primeiro elevador elétrico foi de-
senvolvido por Werner Von Siemens, um
inventor alemao, em 1880, apresentado na
feira industrial em Mannheim, depois ins-
talado pela primeira vez no Savoy Hotel
em Londres. O elevador demorava apenas
11 sequndos para atingir o topo de uma
torre de 20 metros. O motor elétrico como
fonte de energia mecanica se tornou um
dos principais nos transportes verticais.
Antes dessa invencao, diversos modelos
tinham sido criados, inclusive uns de forma
bem rudimentares, em que plataformas de
madeira eram levantadas por cordas ou
cabos.

Desde a invencao de Werner Von Sie-
mens até hoje, muito se transformou nesse
equipamento tdo importante na socieda-
de. Imagine subir um prédio de 20 anda-
res pelas escadas, seria muito cansativo e,
como dizem algumas pessoas, ‘coitados
dos joelhos”. Dessa forma, podemos des-
tacar sua necessidade para uma sociedade
moderna.

No Brasil, eles comecaram a ser fabri-
cados somente em 1918, nesta época exis-
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tia um cabineiro responsavel para fazer o
elevador subir e descer, abrir as portas do
elevador por meio de uma manivela, com
0 tempo esses servicos foram substituidos
por sistemas eletronicos inteligentes cada
vez mais modernos e essa profissao deixou
de existir, assim como muitas profissées no
decorrer da historia.

O surgimento dos circuitos integrados
revolucionou a eletrénica, possibilitando a
criacao de microcomputadores cada vez
mais poderosos e compactos. Essa evolu-
cao tecnologica teve um impacto significa-
tivo em diversos setores, como a indUstria,
permitindo o desenvolvimento de sistemas
de controle mais precisos e eficientes. Na
area de elevadores, a eletronica moderna
possibilitou a criacao de sistemas de con-
trole que garantem viagens mais suaves e
silenciosas, eliminando os problemas de
oscilacdo e ruido caracteristicos dos mo-
delos mais antigos.

As mudancas ndo ocorreram somente
na parte tecnoldgica, ou técnica, mas tam-
bém estéticas para os deixar mais bonitos,
seguros e confortaveis para 0s usuarios.

Y
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Voceé sabia?

Embora nao sejam obriga-
torios, os espelhos nos ele-
vadores oferecem diversos
beneficios:

e Acessibilidade: facilitam
a locomocdo de cadeiran-
tes, permitindo que se virem
sem precisar de ajuda.

e Combate a claustrofo-
bia: a sensacdo de espaco
ampliado ajuda a reduzir a
ansiedade em ambientes fe-
chados.

 Distracao para os pas-
sageiros: torna a espera no
elevador mais agradavel.

e Seguranca: aumenta a
percepcac do ambiente,
ajudando a prevenir crimes.

e Em hospitais, os espelhos
Sao omitidos para evitar o
aumento da tristeza e ansie-
dade em pacientes e acom-
panhantes. Além disso, em
alguns lugares, eles apre-
sentam portas para ambos
0Ss lados.

Robodtica primeiros Passos Modulo 3
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Nascido em 1816, Werner Von Sie-
mens teve uma vida marcada pela inova-
¢ao e pelo progresso. Sua trajetdria come-
¢ou com O Ingresso no exercito prussiano
em 1834, onde recebeu a base para seus
futuros feitos na engenharia elétrica. Em
1847, seu talento ja brilhava com a cria-
¢ao do telégrafo de ponteiro, um inven-
to revolucionario que o levou a fundar a
Telegraphen-Bauanstalt von Siemens &
Halske com Johann Georg Halske.

A partir de entdo, Siemens dedicou-se
a empresa, transformando-a em referén-
cia mundial em engenharia elétrica. Entre
suas obras notaveis estdo a primeira linha
de telégrafo de longa distancia, a rede de
telégrafos da Russia e os primeiros cabos
de telégrafo submarinos na Inglaterra.
Mas Siemens ndo se limitava aos nego-
cios. Sua mente inquieta o impulsionava
para a pesquisa cientifica, e em 1866 ele
fez uma das maiores contribui¢cdes a en-
genharia elétrica ao descobrir o principio
dinamo-e¢létrico, abrindo caminho para a
eletricidade como fonte de energia.

Flevador elétrico I

Figura 1 - Werner Von Siemens

Fonte: https://upload.wikimedia.org/wikipedia/
commons/d/db/Ernst Werner von_Siemens.

Jpg

Sua genialidade se manifestou em di-
versas invengdes que moldaram o mundo
moderno, como a primeira ferrovia elétri-
ca (1879), os primeiros semaforos elétri-
cos (1879) e o primeiro elevador elétri-
co do mundo, em 1880. Um ano depois,

magnético variavel.

O principio dinamo-elétrico, também conhecido como principio da in-
ducao eletromagnética, € um conceito fundamental na fisica e na engenha-
ria elétrica que explica a geracao de corrente elétrica a partir de um campo

Robodtica primeiros Passos Modulo 3
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ele instalou o primeiro bonde elétrico em
Berlim-Lichterfelde.

Para além de inventor e empresario,
Siemens também foi politico e entusiasta
da educagdo, ajudando a fundar a Socie-
dade de Engenharia e o Instituto Fisico e
Técnico do Reich. Reconhecido por seus
servigos a ciéncia e a sociedade, recebeu
diversas honrarias, incluindo um doutora-
do honoris causa e elevado a categoria de
nobreza.

Em 1890, Siemens se afastou dos ne-
gbcios, mas continuou influente na em-
presa até sua morte em 1892. Deixou um
legado imensuravel, inspirando geragdes
de inovadores e cientistas com sua visao
de futuro e suas contribui¢des para o pro-
gresso da humanidade.

Sua historia ¢ um exemplo inspirador
de como a dedicagdo e o talento podem
levar a realizacOes extraordinarias, como
a invencao do elevador elétrico, que re-
volucionou a forma como nos locomove-
mos em edificios altos até hoje.

O elevador utiliza da energia elétrica
para puxar o carro através de um motor
elétrico, conectado ao elevador por um
sistema de cabos de aco e polias, pos-
suindo um contrapeso aplicando tracao
na dire¢ao contraria do cabo ao elevador,
buscando diminuir o esfor¢co do motor e
a frenagem necessaria para seu funciona-
mento.

Robodtica primeiros Passos
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As roldanas sao dispositivos aparen-
temente simples, mas desempenham um
papel critico no funcionamento dos ele-
vadores. Elas sdo essenciais para distri-
buir o peso uniformemente ao longo dos
cabos de elevador, garantindo que o siste-
ma seja seguro e eficiente. Quando vocé
entra em um elevador, raramente percebe
a complexidade desse sistema, mas ele ¢
vital para a sua seguranca e conforto.

O funcionamento das roldanas ¢ rela-
tivamente simples, mas engenhoso. Elas
sdao geralmente feitas de materiais de bai-
X0 atrito, como a¢o ou materiais polidos,
para minimizar a resisténcia a0 movimen-
to dos cabos. Isso significa que o elevador
pode se mover suavemente para cima €
para baixo, proporcionando uma expe-
riéncia confortavel para os passageiros.

Além disso, as roldanas desempe-
nham um papel crucial no direcionamen-
to dos cabos. Elas garantem que os cabos
permanecam em curso, evitando oscila-
coes indesejadas da cabine. Esse controle
preciso ¢ fundamental para a estabilidade
do elevador, especialmente em altas velo-
cidades.

Modulo 3
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Figura 2 — Sistema mecanico do elevador

Como se pode ver, o elevador é uma
linda unido entre conhecimentos, traba-
lhando em conjunto para proporcionar
a realizacdo de algo que muitos consi-
deram simples, o ato de subir de andar.
Quem imagina que ha tanto pensamento
por tras de coisas tao “simples”.

Para nosso prototipo, faremos uma
estrutura mais proxima do modelo se-
guinte.

Agora que vocé ja sabe quem
inventou o elevador e verificou que
ele apresenta uma estrutura com-
plexa, vamos para a montagem da
cabine de nosso protoétipo.

N—-74
1
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2. Montagem

Para iniciar a construcao do nosso
prototipo de elevador, vamos precisar
de papeldo. Comece cortando duas
pecas retangulares com as seguintes
medidas: 7 centimetros de compri-
mento por 6,2 centimetros de largura.
Vocé pode se guiar pela imagem para
ter uma ideia mais precisa.

Figura 3 — Lateral da cabine

Em seqguida, corte um quadrado
de papeldo com 6,2 centimetros de
lado. Essa peca sera fundamental para
formar a parte de tras da cabine do
nosso elevador. Lembre-se de utilizar
uma tesoura com ponta arredondada
para maior seguranca.

Fonte: Roberto Carlos Rodrigues, 2024.

Figura 4 — Chao e parte superior da cabine

Robética Primeiros Passos Moddulo 3 ﬂ
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Figura 5 — Chao e parede da cabine

Agora, vamos unir as pecas: cole o
quadrado de 6,2 cm de lado na lateral
do retangulo que também mede 6,2
cm. Imagine que vocé esta formando
a letra "L". A parte menor do “L" sera o
quadrado e a parte maior sera o re-
tangulo. Veja a Figura 6 para se guiar.

Recorte duas pecas quadradas de papeldo, cada uma com 7 centimetros de lado.
Essas pecas servirdo como laterais da cabine do elevador. Cole-as nas bordas laterais do
retangulo maior, formando as paredes laterais da cabine.

Figura 6 — Chao e parede da cabine

Robotica primeiros Passos Médulo 3
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Figura 7 — Parede lateral da cabine

Cole as pecas quadradas nas laterais da
cabine, conforme indicado na Figura 7. Certi-
figue-se de que as bordas estejam alinhadas e
bem fixadas.

Figura 8 — Parede lateral Il da cabine

Em seguida, cole o segundo retangulo de
7cm x 7cm na lateral oposta da cabine, ali-
nhando as bordas para garantir um acaba-
mento uniforme.

Robodtica primeiros Passos Modulo 3
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Para finalizar a cabine, cole o retangulo de 7 cm x 6,2 cm na parte superior, encai-

xando-o perfeitamente com as laterais ja coladas. Consulte a Figura 9 para visualizar a
pOsicao correta.

Figura 9 — Teto da cabine

Robodtica primeiros Passos Modulo 3
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Agora que a cabine esta pronta, vamos construir o po¢o do elevador. Para isso, re-
corte duas faixas de papeldo com 30 cm de comprimento e 9 cm de largura. Essas faixas
servirdo como as paredes laterais do poco.

Figura 10 — Estrutura lateral do poco

Corte mais duas pecas quadradas de papeldo, cada uma com 9 cm de lado. Essas
pecas servirdo como as bases do poco do elevador.

Figura 11— Estrutura para parte superior e inferior do poco

Robodtica pPrimeiros Passos Modulo 3
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Comece unindo uma das chapas
maiores (30 cm x 9 cm) a uma das cha-
pas menores (9 cm x 9 cm) formando
um angulo de 90 graus, como um “L".
A borda longa da chapa maior deve
ser colada a borda da chapa menor,
conforme mostra a Figura 12.

Figura 12 — Estrutura lateral e base do poco

Corte outra chapa de papeldo com as medidas
de 30 cm x 8,6 cm. Essa peca sera a parede traseira
do poco do elevador, completando a estrutura.

Figura 13 — Estrutura traseira do po¢o

Robotica primeiros Passos Médulo 3
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Em seguida, cole a chapa de 30 cm
x 8,6 cm ao lado da estrutura em for-
ma de “L" que vocé montou anterior-
mente. A borda longa da nova chapa
deve ser alinhada com a borda longa
da chapa vertical do "L, formando um
angulo de 90 graus. Consulte a Figura
14 para visualizar como deve ficar.

chb Flevador elétrico I

Figura 14 — Estrutura lateral e parte traseira do poco

Figura 15 — Estrutura do teto do poco

Em seguida, cole a ultima chapa de 9 cm x 9 cm
na parte superior da estrutura que vocé acabou de
montar, fechando completamente a base do poco.
A Figura 15 te mostrara como deve ficar a estrutura
finalizada.

Robodtica primeiros Passos Modulo 3
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Figura 16 — Furos para os cabos de aco

Para instalar o elevador dentro do
POCO, € necessario perfurar trés furos
alinhados verticalmente, tanto no poco
quanto no elevador. Utilize o centro de
cada peca como referéncia e marque
os pontos para os furos laterais, a 2,5
cm de distancia do centro. Esses furos
servirdo para a passagem dos cabos
de aco que sustentardo o elevador e
da corda que o motor utilizara para
movimenta-lo.

Robodtica primeiros Passos Modulo 3
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Figura 17 — Furos para os cabos de aco

Robodtica primeiros Passos Modulo 3
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Figura 18 — Recorte para a polia

Para criar a polia que movimen-
tara o elevador, precisaremos de trés
circulos de papelao: dois com 4 cm de
diametro e um com 2 cm. Além disso,
corte trés retangulos de 3,5 cm por 4
cm. Estes retangulos servirdo para fixar
os circulos, formando a polia. O bar-
bante sera passado pelo furo central
da polia e, posteriormente, por um
furo na estrutura do elevador, fixando-
-0 a cabine. Consulte a Figura 17 para
visualizar o processo.

Figura 19 — Inicio do carretel

Sobreponha o disco de 4 cm aos trés discos de
2 cm, alinhando os centros. Em sequida, perfure o
centro da pilha de discos, criando um unico furo
que atravessa todas as pecas. Consulte a Figura 20
para visualizar o resultado.

Robotica primeiros Passos Médulo 3
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Figura 20 — Carretel para o barbante

Para finalizar a polia, posicione o segundo disco
de 4 cm sobre os outros discos ja colados, alinhan-
do os centros. Pressione com firmeza para garantir
uma boa adesdo, conforme demonstrado na Figu-
ra 20.

Fonte: SEED/DTI/CTE.

Figura 21 - Retangulos

Para criar o suporte da polia, em-
pilhe os trés retangulos de 3 mm de
espessura, um sobre o outro, alinhan-
do as bordas. Cole-os firmemente,
formando uma peca mais grossa com
cerca de 1cm de espessura. Essa peca
servira como base para fixar a polia
ao teto da estrutura do elevador, con-
forme ilustra a Figura 21.

Robodtica primeiros Passos Modulo 3
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Figura 22 — Colagem do retangulo base

Cole os retangulos sobre a parte superior
da caixa do elevador, alinhando as bordas. Cer-
tiique-se de que os retangulos estejam bem fi-
xados para garantir a estabilidade da estrutura.
Consulte a Figura 22 para visualizar a posicao
correta.

Para finalizar a montagem, cole o motor de redugao sobre os suportes que vocé
acabou de fixar na caixa do elevador. Certifique-se de deixar espaco suficiente entre o
motor e o furo central do elevador para que o cordao possa passar livremente. A Figura
23 demonstra a posicao correta do motor.

Figura 23 — Colagem do motor

Robodtica primeiros Passos Modulo 3
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Faca um furo no centro da polia com um diametro ligeiramente maior que o eixo do
motor de reducdo. Aplique cola quente no eixo do motor e, em seguida, encaixe a polia
no eixo, alinhando os centros. Certifique-se de que a polia esteja firmemente fixada ao
motor, como mostrado nas imagens 24, 25 e 26. A cola quente garantira uma fixagao
rapida e segura.

Figura 24 — Furo da polia Figura 25 — Cola na polia

Figura 26 — Cole o motor

Robodtica primeiros Passos Modulo 3
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Figura 27 — Cabos

Para a estrutura do elevador, utilize dois arames de
varal com aproximadamente 32 cm de comprimento e
2 mm de espessura. Esses arames servirdo como cabos
estruturais. Para o sistema de elevacao, utilize barban-
tes grossos para artesanato.

Robodtica primeiros Passos Modulo 3




AULA

chb Flevador elétrico I

Figura 28 — Cabos inseridos

Insira os dois arames nos furos laterais
da base do elevador. Em seguida, passe o
barbante pelo furo central da polia e fixe-o
com cola ou um no resistente. Certifique-se
de que o barbante esteja bem preso a po-
lia para garantir um funcionamento suave
do elevador. A Figura 28 ilustra esse pro-
cedimento. Caso os arames fiquem soltos,
sugerimos dobrar as pontas que sobraram
para o lado de fora do poco do elevador.

Robodtica primeiros Passos Modulo 3
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Figura 29 — Protétipo do elevador finalizado

O protoétipo do elevador devera ficar
conforme a Figura 29.

Com a estrutura do elevador fina-
lizada, na proxima aula faremos a par-
te eletrOnica do protdtipo e a progra-
macdo para que o elevador funcione
conforme projetado.

Fonte: Roberto Carlos Rodrigues, 2024,

Robodtica primeiros Passos Modulo 3
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Desafios:

Que tal...

Buscar mais informacdes sobre as outras invencdes do alemao Werner Von Sie-
mens a partir de uma pesquisa mais detalhada?

. |
i |
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