@ V Feira de Ciéncias, Tecnologia, Arte e Cultura
Fecgtac do Instituto Federal Catarinense - Campus Concoérdia

22 a 26 de agosto de 2022

ROBOS AUTONOMOS ARTICULADOS

Marco Anténio Zerbielli Bee?, Arthur lago Redecker Kuntath, Gustavo Funez, Lucas Lodi Valenga,
Mauricio Yasser Ezequiel Albiero, Alison Fracasso Savi, Fabio Lombardo Evangelista?

Com o crescente avanco das tecnologias computacionais, como controladores mais rapidos, sensores
mais precisos e baterias mais leves, potentes e duradouras, a producdo de unidades robdticas
auténomas tornou-se muito mais aplicavel e acessivel. Pode-se afirmar que os rob6s autbnomos sao
magquinas que se movem por conta propria, sem o necessario intermédio de pessoas. Essas maquinas
sdo orientadas por um cddigo carregado no controlador que a regem, ou seja, seguem as leituras de
sensores e respondem a elas conforme programado. Como objetivo do trabalho, pretende-se
exemplificar e desmistificar o que sdo maquinas auténomas, que coletam dados do ambiente e
reagem a eles baseados em uma programacao pré definida. Como metodologia, o presente projeto
se baseou na observa¢do de dois mecanismos articulados, os Strandbeests (mecanismos de Theo
Jansen) e os Hexapods (rob0s com seis pernas articuladas) a fim de demonstrar a unido entre a
capacidade de automacado de exemplares robdticos as técnicas de movimento articulados guiados por
microcontroladores como a plataformas eletronicas ESP e Arduino. Para a montagem dos robos,
serdo utilizadas pecas construidas por uma impressora 3D utilizando como material o filamento Poli
acido latico, conhecido pela sigla PLA, que consiste em um polimero biodegradavel a base de vegetais
ricos em amido, dentre eles a beterraba, o milho e a mandioca. Para o fatiamento das pecas serd
utilizado o Software CURA, por ser gratuito. O controle dos protétipos serd gerenciado por meio de
microcontroladores ESP32 e Arduino Nano em linguagem propria, baseada em C++. Como resultados
esperados, serd realizada a construcdao de um Strandbeest e um Hexapod que podem locomover-se
de maneira autbnoma, evitando colisbes com obstaculos durante o percurso desenvolvido,
demonstrando assim, a agilidade entre as reacbes do rob6 aos obstaculos presentes no ambiente
externo, coletados e processados pelos componentes eletronicos. Esse projeto, apresenta dessa
maneira, a relagdo de mecanismos de articulagdao, sincronizagao de movimentos distintos em
conjunto e automatizagdo de robés.
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