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RESUMO

O objetivo desse artigo é propor uma
andlise da Mecanum wheel, ou roda
sueca, com finalidade de aplicagdo a ro-
boética movel. Exploramos as equagoes
para construcdo da roda suéca em 45°,
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ABSTRACT

The objective of this paper is to propose
an analysis of the Mecanum Wheel, or
Swedish wheel, for application on mobile
robotics, we explored the equations for
the construction of the Swedish wheel
in 45°,
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INTRODUGCAO

O estudo da robdtica na socieda-
de contemporanea vem ganhando cada
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vez mais espaco devido a sua impor-
tancia, que envolve rentabilidade, se-
guranga, otimizacdo e automatizacao.
Os rob0s moéveis, por exemplo, ja sdo
utilizados para transporte, vigilancia,
operagoes taticas e execugao de outras
tarefas.

Dentro do grupo de rob6s moveis
com rodas surgiram os rob6s omni-di-
recionais.

Um rob6é omnidirecional é um
robd capaz de movimentar-se em qual-
quer direcao no plano horizontal, sem
a necessidade de uma reorientagdo por
meio da rotacdo em torno do proprio
eixo. (PIN,1994).

A ideia de um rob0 onidirecional
parte desde a utilizacdo de sensores
e algoritmos até a escolha do tipo de
roda a ser utilizada. Pois, um dos seus
requisitos sera a capacidade de espaco
operacional.

A mecanum wheel ou roda sueca
constitui de um design que permite sua
movimentagdo para qualquer diregdo,
possibilitando a roda suéca de 459 foi
escolhida para este estudo.

RODA SUECA

Inventada em 1973 pelo enge-
nheiro Bengt lion, a roda sueca é uma
das rodas mais comuns utilizadas em
robos onidirecionais, consiste em um
determinado nimero de roletes que gi-
ram livremente, posicionados a 45°.

ou 90° sobre a extremidade da circun-
feréncia da roda. Podendo movimentar-se de
acordo com a velocidade e sentido do con-
junto roda a roda de 45° foi escolhida para
esse estudo.

Segundo DOROFTEI et al (2007), uma

vez escolhido o tamanho do roIete,L?", pode-
-se determinar o nimero minimo de roletes,

m que podem ser computados para que haja
contato com o solo perfeitamente. Para uma

roda de 45° (J-F = 45G).

Onde ¥ corresponde ao angulo for-
mado pelo rolete no eixo principal:
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Ou achar o tamanho do rolete, ™ r caso

se tenha o nimero de roletes,
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Para determinar a espessura da roda,
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Considera-se, na pratica que o menor
numero de rodas suecas de 45° que garan-
tem a multidirecionalidade ao robd é 4.

DIMENSOES

Para nosso projeto consideramos o
diametro da roda igual a 150 milimetros e o
comprimento do rolete igual a 92 milimetros
e 81 milimetros:



Para um rolete de 92 milimetros:

Diametro Espessura
da roda Rolete dI; roda

Medida 150 92 65

(mm)
Quantidade

minima - 7 -
(uni)

Férmula - 2e3 4

Para um rolete de 81 milimetros:

Diametro Espessura
da roda Rolete dI; roda

Medida 150 81 574

(mm)
Quantidade

minima - 8 -
(uni)

Férmula - 2e3 4

Figura 03-Cota placa em milimetros

Fonte: Autor

Figura 04-Modelo final

Fonte: Autor, 2016

CONSIDERAGOES FINAIS

Concluimos que, para um prototipo
de robd onidirecional de configuracao retan-
gular movida a rodas do tipo suecas de 45°,
necessitamos de 4 rodas com as seguintes
dimensdes: didmetro da roda = 150 mm,
namero minimo de roletes=8, tamanho dos
roletes=81mm e espessura da roda=65mm,
oferecendo maior superficie de contato com
o solo.
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