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RESUMO

O presente trabalho aborda o desenvolvimento de um brago roboético de baixo custo, cuja finalidade é participar de
lutas de braco de ferro. No desenvolvimento do brago robdtico, um dos objetivos foi a realizagdo dos principais
movimentos, de flexdo e extensdo dos dedos, de inclinar o braco levantando e o abaixando para permitir a partida e a
regulagem da altura do braco com relacdo ao do competidor. Para a prototipagem da prétese utilizou-se uma
impressora 3D, fazendo a confeccdo estrutural e de pecas mecanicas para movimentacao e foi utilizada a plataforma de
hardware Arduino IDE para o controle dos movimentos. A construcdo do projeto tem como &rea de atuacdo o
entretenimento e também o ambiente educacional para fixagdo de conceitos, tendo como fungdo participar de
competicdes de braco de ferro, tendo como oponentes o proprio publico. Para tal, do ponto de vista metodoldgico, esta
pesquisa quanto a natureza se caracteriza como aplicada; seus objetivos sdo do tipo explicativa com modalidade
experimental e sua abordagem é qualitativa. Ao final deste projeto é esperado que o braco robético seja capaz de
realizar os movimentos necessarios para a luta de braco de ferro, tendo uma estrutura estavel e duradoura.

PALAVRAS-CHAVE: Impressora 3D; Queda de brago; Robotica.

1 INTRODUCAO

A robdtica é a ciéncia que esta encarregada de planejar e construir robds, englobando varias
areas como as engenharias mecanica e elétrica, e diversos ramos da fisica e computacao (SANTOS;
PADILLA, 2016). Dentro deste vasto campo que é a robodtica, destacam-se os chamados
manipuladores robdticos, definidos como maquinas programaveis de propdsito 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 opg¢des de
manipuladores roboticos, tem-se o Arduino, que se trata de uma plataforma de hardware livre,
projetada com um microcontrolador com suporte entrada/saida embutido e uma linguagem de
programacao personalizada (MEGDA; MOREIRA; FASSBINDER, 2012). O objetivo do Arduino é
permitir a criagdo de ferramentas que sao acessiveis, com baixo custo, flexiveis e faceis de se usar
por iniciantes, principalmente para aqueles que ndo 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 programacgao de bragos robéticos. O braco robético é uma
evolugdo do bragco 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 brago robético 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).

UNICESUMAR - Universidade Cesumar | Pré-Reitoria de Pesquisa e P6s-Graduagdo
ICETI - Instituto Cesumar de Ciéncia, Tecnologia e Inovacao


mailto:fernando.moro@unicesumar.edu.br
mailto:camila.galo@unicesumar.edu.br

&) unicesumar

EDUCAGAO PRESENCIAL E A DISTANCIA

Outra ferramenta interessante utilizada no projeto € a impressora 3D. A impre
tridimensional foi desenvolvida nos Estados Unidos a mais de 30 anos, inaugurada a primeira e
1986 e desde entdo foram aprimorando as técnicas e tecnologias. Atualmente, esta tecnologia
inovadora recebeu o conhecimento de universidades, institutos e organiza¢des, o mercado é muito
amplo e padrao, distinto com base no segmento de mercado. Suas vantagens sobre os outros
processos é a velocidade, permite uma fabricacao integrada, menor custo, complexidade no design
e reducao dos riscos.

A presente pesquisa objetiva a criacdo de um brago robotico capaz de realizar inUmeros
movimentos de repeticdo com a utilizagdo do microcontrolador Arduino, sua producdo esta
direcionada a ser um passatempo, uma brincadeira com fins educacionais a quem possui o interesse
de estudar o seu desenvolvimento e aprimoramento. Um robd de entretenimento é, como o nome
indica, um robd que ndo é feito para uso utilitario, como na producao ou nos servigos domésticos,
mas para o Unico prazer subjetivo do ser humano. Ele serve, geralmente o proprietario ou seus
colegas de casa, convidados ou clientes, seu intuito é participar de lutas de braco de ferro, podendo
variar seus adversarios entre outros robO0s ou humanos, criancas ou adultos. “O setor do
entretenimento ao longo dos tempos tem vindo a incrementar a utilizagdo de robos. Os exemplos
mais marcantes para a populacdo jovem sdo os animais de estimagado roboticos, como caes, gatos,
etc.” (GONCALVES; 2011).

2 DESENVOLVIMENTO

O presente trabalho foi subdividido em quatro partes, sendo elas o desenvolvimento do

modelo estrutural 3D, realizagdo do circuito elétrico, desenvolver um programa funcional que realize
o controle dos motores da forma planejada, montagem e realizagdo dos testes.
A impressora utilizada no trabalho é do tipo extrusdo - FDM, modelo Ender 3 da marca Creality, com
uma area de trabalho de 220 mm x 220 mm x 250 mm. Dos atuadores, para ser empregado no
projeto foi escolhido o motor de passo, totalizando dois motores no total, sendo um para o
movimento de flexdo e extensdo dos dedos e outro para o movimento de inclinacao do antebraco.
O motor de passo é um tipo de motor que tem a capacidade de converter um sinal de entrada em
um angulo de rotagdo, com extrema precisao de giro (MATTEDE; 2022). Diferente de outros motores,
o motor de passo possui um numero fixo de polos magnéticos, que determinam os passos do motor
sem a necessidade de escovas. As articulagbes dos dedos se basearam em um brinquedo chamado
“mao bidnica”, na qual utiliza de uma fita de plastico que esta ligada aos dedos e se estende até o
antebraco onde sera puxado por uma engrenagem, fazendo os movimentos de flexao e extensao
dos dedos.

O microcontrolador adotado para o projeto foi o Arduino UNO, modelo mais popular por sua
versatilidade. Como se trata de uma plataforma portatil, a programacao da mao robotica € pratica e
acessivel, para isso, o Arduino Uno dispde de conexao USB (Universal Serial Bus) integrada a placa.
Além disso, outro ponto para aquisicao é que pode ser facilmente encontrado e a um prego acessivel.
E principalmente, por conciliar dimensdes e peso reduzidos (25 g distribuidos em 68,6 mm x 53,4
mm). E o software utilizado para a programacao foi o Arduino (IDE), ele permite escrever programas
e carrega-los em sua placa.

Para a montagem do controle do projeto, foram utilizados os seguintes componentes:

e Computador;
e Arduino UNO;
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e Protoboard;

e 2 x motores de passo;

e Display de 7 segmentos;
e Driver Ponte H;

e Jumpers;

e 6 x resistores;

e Bateria 12V.

3 CONCLUSAO

A partir do software SolidWorks foi possivel o desenvolvimento 3D do projeto, ao final
obteve-se o seguinte modelo estrutural mostrado nas imagens A e B da figura 1.

A B

Figura 1 A e B: Modelo estrutural projetado em 3D no software SolidWorks
Fonte: Autoria da autora (2022)

Neste trabalho, os movimentos necessarios foram desenvolvidos a partir de quatro
engrenagens uma sendo cremalheira, mostrado na Figura 2.
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Figura 2 A e B: Modelo estrutural do projeto com foco nas engrenagens

Fonte: Autoria da autora (2022)

Apos o desenvolvimento e montagem do circuito concluido e a programacgao transferida ao
Arduino, temos o seguinte circuito elétrico montado presente nas imagens A e B da Figura 3.

Figura 3 A e B: Montagem do circuito elétrico com os componentes
Fonte: Autoria da autora (2022)

Devido ao desenvolvimento atual da impressao estrutural do projeto, os resultados completos nao

foram obtidos, o circuito elétrico obteve um resultado eficiente depois da realizagcao de testes com
a compilacdo da programacao inserida no Arduino.
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