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RESUMO
Esta pesquisa tem como objetivo a constru¢cdo de um brago robético com a ajuda de um arduino para
atuacao na area do entretenimento, tendo a de funcéo participar de competicées de braco de ferro. Para tal,
do ponto de vista metodoldgico, esta pesquisa, quanto a natureza, caracteriza-se como aplicada; quanto
aos objetivos, explicativa com modalidade experimental, e sua abordagem é qualitativa. Ao final deste
projeto € esperado que o braco robético seja capaz de realizar 0s movimentos necessarios para a luta de
braco de ferro e movimentos interativos, tendo uma estrutura estavel, rigida e duradoura.

PALAVRAS-CHAVE: Bra¢o; Robética; Microcontrolador.

1 INTRODUCAO

A robdtica é a ciéncia que esta encarregada de planejar e construir robés,
englobando vérias areas como as engenharias mecénica, elétrica e eletrénica, e também
diversos ramos da fisica e computacdo (SANTOS; PADILLA, 2016). Dentro deste vasto
campo que € a robdtica, destacam-se os chamados manipuladores roboticos, definidos
como maquinas programaveis de proposito geral (SANTOS; PADILLA, 2016). Esses
manipuladores sdo constantemente utilizados para realizar diversas tarefas,
principalmente nas industrias.

Adicionalmente, ainda existe a possibilidade de alterar a programacao, mudando
facilmente o modo de operacdo do manipulador. Dentre as varias opcdes de
manipuladores robdéticos, tem-se o arduino, que se trata de uma plataforma de hardware
livre, projetada com um microcontrolador com suporte de entrada/saida embutido e uma
linguagem de programagao personalizada (MEGDA; MOREIRA; FASSBINDER, 2012). O
objetivo do arduino é permitir a criacdo de ferramentas que sao acessiveis, com baixo
custo, flexiveis e faceis de se usar por iniciantes, principalmente para aqueles que nao
tém acesso aos controladores e ferramentas mais sofisticadas (MEGDA; MOREIRA,;
FASSBINDER, 2012).

Dentre as varias possibilidades de se usar um arduino, destaca-se no uso para a
programacao de bracos roboticos. O braco robotico é uma evolucdo do braco mecanico,
sendo capaz de reproduzir diversos movimentos humanos, pois possui varios eixos de
deslocamento, que, agregado ao recurso de um computador, consegue realizar
programas de diversas finalidades. Por realizar movimentos no espaco, o braco robaético
consegue transferir ferramentas ou objetos de um lugar para outro conforme sua
programacao, baseando-se sobre o ambiente através de sensores (SANTOS; ROCHA;
DECKER, 2015).

Todo brago robotico € composto de uma série de vinculos e juntas, a mobilidade
dos robds depende do numero de vinculos e articulagbes que o0 mesmo possui, também
referenciada como grau de liberdade. A avaliagdo dos tipos de articulagdes e seu arranjo
permite ao projetista estimar a area de atuacao do robd, rigidez mecéanica e facilidade de

Anais Eletrénico XIl EPCC
UNICESUMAR - Universidade Cesumar
www.unicesumar.edu.br/epcc2021

&) uniCesumar


http://www.unicesumar.edu.br/epcc2021
mailto:arthur.urpia@unicesumar.edu.br
mailto:leandro.loureiro@unicesumar.edu.br

controle do braco, determinando a tarefa mais apropriada para cada tipo de robd
(BITENCOURT, 2011).

A presente pesquisa objetiva a criacdo de um braco robdtico capaz de realizar
inUmeros movimentos de repeticdo com a utilizagdo do microcontrolador arduino, sua
producéo esta direcionada ao entretenimento, seu intuito € participar de lutas de braco de
ferro, podendo variar seus adversarios entre outros robds ou humanos. Os conceitos
utilizados para a construcdo do braco incluem: i) légica de programacao, que € para
programar o arduino e permitir controlar os movimentos do braco robdtico; ii) fisica e
eletricidade, para construir os circuitos elétricos; iii) desenho técnico para a projecéo das
pecas em software, afim de desenvolver os aspectos estruturais do braco robotico; iv)
Conceitos fisicos na area de resisténcia dos materiais, afim de calcular seu equilibrio,
estabilidade e calculo de trelica e v) Conhecimento de fontes e métodos de busca para
construir a fundamentacao teérica. A conclusdo esperada para este projeto, é que o brago
robético tenha a capacidade de produzir os movimentos necessarios para a realizagdo de
diversos rounds de luta de braco de ferro, podendo incluir também alguns movimentos
interativos, contendo uma estrutura forte e estavel.

2 MATERIAIS E METODOS

Este projeto tem como objetivo a constru¢do de um braco robdético com a ajuda de
um arduino para atuacdo na area do entretenimento, tendo a de funcdo participar de
competicdes de braco de ferro. Para alcancar o objetivo geral, deve-se concluir os demais
objetivos especificos:

1. Realizar um levantamento tedrico sobre a aplicacdo de um braco robdtico
controlado por arduino na area do entretenimento;

Desenhar e projetar as estruturas do braco robatico;

Realizar os célculos necessérios;

Imprimir e montar a estrutura,

Montar os circuitos elétricos;

Programar o braco robético com a ajuda do arduino;

Realizagéo de testes.

NOoOkWN

Quanto a classificacdo, esta pesquisa se caracteriza como:

1. Quanto a natureza: Aplicada;
2. Quanto aos objetivos: Explicativa — Modalidade Experimental,
3. Quanto a abordagem: Qualitativa.

Quanto ao seu delineamento:

Para alcancar o objetivo especifico 1, sera realizada uma pesquisa exploratoria em
bases de dados, tais como: Capes e a Scielo, com o intuito de investigar sobre a
aplicacdo de bragos roboticos controlados por arduino na area do entretenimento;

Para alcancar o objetivo especifico 2, com a ajuda do software Solidworks, sera
feita a projecédo das pecas, afim de desenvolver os aspectos estruturais do brago robatico;

Para alcancar o objetivo especifico 3, conceitos fisicos seréo utilizados para a
realizagcdo dos calculos estruturais e elétricos, afim de desenvolver um equipamento
estavel e equilibrado;

Para alcancar o objetivo especifico 4, através dos desenhos realizados em
software do objetivo especifico 2, sera feita a impressédo das pecas produzidas em uma
impressora 3D, em seguida ocorrerd a montagem destas pecas, possibilitando a criacao
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da estrutura do bracgo robotico. Para tal, serdo usados os laboratérios de eletrotécnica e a
impressora 3D contida no Inspira Space,;

Para alcancar o objetivo especifico 5, utilizando conceitos da elétrica e eletrbnica,
serdo montados os circuitos elétricos do arduino;

Para alcancar o objetivo especifico 6, utilizando l6gica de programacéo a partir de
uma linguagem de programacéo, serdo programados todos os movimentos que o braco
robético podera produzir, afim de permitir controlar os seus movimentos;

Para alcancar o objetivo especifico 7, com a ajuda de voluntarios, comegara a fase
pratica onde sera testado e ajustado o braco robotico, caso precise, afim de aperfeicoar
cada vez mais seus movimentos e sua estrutura.

3 RESULTADOS E DISCUSSOES

Ao final deste projeto, € esperado que o braco robadtico tenha o grau de liberdade
necessario para realizar os movimentos de repeticdo determinados para a luta de braco
de ferro, junto também de movimentos interativos, tendo uma estrutura estavel,
equilibrada e rigida. Com isto, visa-se a utilizacdo desse braco robotico para fins de
entretenimento em eventos e exposicées, como por exemplo, a Expoinga, tendo como
seus adversarios o proprio publico.

Além disso, todo passo a passo necessario para a elaboracdo do braco de ferro
assim como seu impacto para propiciar entretenimento, serdo publicados em forma de
artigo.

4 CONSIDERACOES FINAIS

Ao final deste projeto, € esperado que o braco robdtico tenha o grau de liberdade
necessario para realizar os movimentos de repeticdo determinados para a luta de braco
de ferro, junto também de movimentos interativos, tendo uma estrutura estavel,
equilibrada e rigida. Com isto, visa-se a utilizacdo desse braco roboético para fins de
entretenimento em eventos e exposi¢cées, como por exemplo, a Expoinga, tendo como
seus adversarios o proprio publico.
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