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O que é o Braço Robótico ARR5?

O projeto do ARR5?



• Estrutura compacta, formada
pela base, braço, ante braço e
garra.

• As vistas do desenho técnico
do ARR5 apresentam cotas de
85 mm, 45 mm e 83 mm, além
de 65 mm para a largura
indicada na vista frontal.

• Utilização de engrenagens
para transmitir os movimentos
entre os elementos do
mecanismo.

• A garra permite explorar
atividades de manipulação de
pequenos objetos.



Vamos identificar os servomotores do ARR5

Os servomotores estão distribuídos entre a base, o braço, o antebraço e a
garra. Confira a identificação dos servomotores instalados antes de definir a
alimentação e os parâmetros de controle.

Garra

Antebraço

Braço

Base



Movimentações da base

A base orienta o braço em torno do seu eixo vertical. A amplitude deve ser
ajustada de acordo com o servomotor e os limites mecânicos do ARR5.

0° Base 180° Base

Rotação da base



Movimentações do braço

O braço altera a posição da garra em relação à base. Observe o
engrenamento e evite comandos que forcem o mecanismo contra seus
batentes.

0° Braço 180° Braço

Articulação do braço



Movimentações do ante braço

O ante braço modifica a orientação da garra. Ajuste o curso conforme a
montagem e verifique se os cabos permanecem livres durante todo o
movimento.

0° Ante braço 180° Ante braço

Articulação do ante braço



Movimentações da garra

O servomotor da garra deve operar de 0° com a garra fechada a 70° com a
garra totalmente aberta.

Não ultrapasse 70° de abertura para evitar forçar o motor.

0° Garra fechada 70° Totalmente aberta

Abertura e fechamento



Movimentos combinados

No ARR5, os movimentos da base, do braço e do ante braço podem ser
combinados para posicionar a garra. Programe cada etapa respeitando os
limites do conjunto.

Posição 1 Posição 2

Posicionamento da garra



A estrutura do ARR5 exige cuidados para conservar as peças, os encaixes
e as engrenagens. Evite calor excessivo, quedas e esforços sobre as
articulações. Mantenha o conjunto limpo e sem acúmulo de pó.

Evite expor o braço robótico a
calor excessivo ou à luz solar
direta por períodos prolongados.



Confira o modelo e as características dos servomotores instalados no
ARR5. Utilize a tensão de alimentação especificada pelo fabricante de
cada motor.

Alguns cuidados para os servomotores do seu
braço robótico

• Utilize uma fonte com tensão de trabalho de
4,8 V a 6 V e corrente adequada aos
servomotores.

• Evite cargas excessivas e colisões durante
os movimentos.

• Desligue o braço robótico quando não
estiver em uso.

• Utilize comandos via software para desligar
os servos após a conclusão do movimento,
evitando o sobreaquecimento.

• Ajuste os limites de abertura e fechamento
da garra para evitar esforço contra os
batentes mecânicos.



Vista perspectiva

ARR5



Vista lateral



Vista frontal



Vista topo



Peças de substituição

• Para solicitar peças do braço robótico
ARR5, identifique o componente e a versão
do seu conjunto.

• Envie uma foto da peça e informe o
modelo ARR5 à Automação ARR.

• Antes de substituir peças ou servomotores,
desligue a alimentação e confira a
compatibilidade do componente.

• A montagem deve preservar o alinhamento
dos eixos e o engrenamento do mecanismo.



Materializar suas ideias

Se você tem uma ideia de projeto com
mecanismos personalizados, estamos prontos
para ajudá-lo a torná-la realidade.

O ARR5 pode fazer parte de atividades de
programação, controle de movimentos e
manipulação de objetos.

Planeje as adaptações considerando o
espaço de trabalho, a fixação da base e as
características dos servomotores.

Entre em contato com a Automação ARR para
conversar sobre seu projeto.




