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RESUMO: No interior de um centro cirúrgico há uma preocupação constante quanto à contaminação 

biológica. A infecção hospitalar é uma complicação de extrema pertinência clínica, tornando-a uma das 

maiores preocupações para os profissionais de saúde. O foco cirúrgico, um componente substancial em 

uma sala operatória, é passível de ser contaminado durante o seu manuseio por ter a necessidade de 

haver um contato direto para manuseá-lo. Desta maneira, este trabalho visa arquitetar um protótipo do 

equipamento de foco cirúrgico com uma geometria SCARA para robôs e, controlado sem que haja a 

necessidade do contato direto com o equipamento. Em primeiro plano, o controle será efetuado por 

dois joysticks (deslocamentos horizontais) e um pedal (deslocamento vertical). Este primeiro passo será 

essencial para avaliar as respostas do robô quanto a precisão e suavidade. Cada junta do robô será 

composta por um controlador escravo, assim como, os dois joysticks e o pedal. Um controlador mestre 

será responsável por receber os comandos dos joysticks e orientar a posição do foco cirúrgico. Em 

segundo plano, no ramo da Inteligência Artificial, o controle será realizado por gestos e movimentos da 

mão, por meio de um algoritmo da estrutura de uma Rede Neural Artificial para reconhecimento de 

padrões com aprendizado supervisionado para ajuste dos pesos sinápticos da rede. Como consequência, 

espera-se obter o protótipo de um equipamento de foco cirúrgico capaz de deslocar em um espaço 

tridimensional de forma suave e precisa controlado pelos movimentos da mão. Os resultados devem ser 

satisfatórios quanto a praticidade de uso por um profissional de saúde em um centro cirúrgico.  
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