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Introdugéo

Os objetivos principais do projeto de Multidisciplinaridade Através de Sistemas Robéticos sdo: a formacdo de um
grupo de estudos e desenvolvimento na area de robotica e a difusdo dos conhecimentos acerca das diferentes areas que
compde a robdtica aos alunos de outras instituices, a fim de envolvé-los no contexto tecnoldgico. Além dos objetivos
principais, temos também a criacdo ou desenvolvimento de protdtipos de robds autbnomos que sejam capazes de
participar de competicdes de robdtica, a instigacdo dos estudantes a pesquisa e o desenvolvimento de novas solugdes na
area de robdtica.

A robética é um campo educacional e tecnoldgico que representa a sinergia de diversas areas do conhecimento tais
como: eletrdnica, informéatica, mecénica, programacdo, modelagem matematica e sistemas de controle proporcionando
uma interagdo multidisciplinar e, como consequéncia, promover o trabalho em equipe, a criatividade, a busca de novas
solugdes para resolugdo de problemas e uma possivel integracéo dos alunos a diversas areas de pesquisa.

E relevante ressaltar os impactos sociais e econdmicos positivos propiciados pela robética, pois cada vez mais ha a
necessidade de utilizacdo dos robds para auxiliar nas tarefas. Uma aplicacdo da roboética enquanto agente social é no
auxilio a pessoas que tiveram partes de suas capacidades motoras reduzidas ou mesmo na execu¢do de tarefas com
extrema dificuldade de serem realizadas. Enquanto agente econdmico, temos o uso da robdtica nas empresas para a
execucdo rapida e precisa de multiplas tarefas, visando a otimizagao de processos e a maximizagédo dos lucros.

Material e métodos

O ponto de partida foi realizado através da selecéo e agregagdo dos alunos interessados que participariam do projeto.
Entéo fizemos a escolha dos mecanismos de fomento para adquirir as partes eletrénicas e mecanicas dos robos para sua
devida montagem. O recurso foi adquirido e compramos os robds ja totalmente montados, conforme apresentado pela
Figura 1.

Na etapa subsequente foi feita uma revisdo bibliografica exploratéria em vérias &reas do conhecimento relacionadas a
roboética e a segmentacdo em trés pilares: hardware, software e modelos matematicos empregados em robés.

O estudo do hardware se concentra em ter uma visdo geral e especifica dos circuitos eletrdnicos e mecanicos que
serdo utilizados nas construgdes de plataformas roboticas como motores, microcontroladores, confecgdo de placas de
circuito impressos, pontes H, atuadores, dentre outros. Desta forma, apresenta uma gama diversificada de dispositivos
fisicos cujo funcionamento integrado entre todas as partes serdo responsaveis em determinar os limites fisicos do rob6 e
a metodologia para execucéo dos comandos.

A programagdo é empregada no controle robotico, por meio de microcontroladores, na inteligéncia computacional
usada para prover autonomia dos robds. Utilizando o microcontrolador e sua programacdo, interpretamos os sinais
provenientes dos sensores e fazemos os atuadores funcionarem obedecendo a uma légica de comandos. Para que o robd
siga exatamente os comandos, se deve implementar uma boa estrutura de programacdo que seja clara, objetiva e
eficiente.

Os modelos matematicos sdo importantes para representar o sistema real e descrever as suas caracteristicas e
modificagdes decorrentes. Esses modelos possibilitam simplificar o problema real e viabilizar o desenvolvimento mais
claro de métodos para planejamento e controle dos movimentos robéticos para execucao das tarefas.

Apos a revisdo bibliografica e segmentacdo do dominio que abrange os fundamentos da robdtica, o coordenador do
projeto fez uma introducdo sobre robdtica e sobre o material com que os alunos iriam trabalhar. Logo em seguida, foi
marcado um treinamento fornecido pela empresa montadora dos robés para que 0s alunos pudessem se inteirar com a
forma especifica de programacéo dos robés definida pela empresa fabricante.

Logo depois de aprendidos as ferramentas e formas de programacdo da empresa, a equipe comegou a estudar uma
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linguagem propria e universal para trabalhar a programacéo dos rob6s, denominado linguagem Assembly. Desta forma,
os alunos teriam a condicdo de compreender, através de um conceito mais apropriado de engenharia, tanto as partes
mecanicas quanto as partes eletrdnicas do sistema. Paralelamente ao ser realizado a pesquisa desta linguagem de
programacdo, os estudos das partes mecanicas e eletrdnicas do rob6 foram se desenvolvendo.

Foram investigadas outras ferramentas de programacéo ja utilizadas nos laboratorios do curso. Porém, como os robds
ndo foram adaptados para aceita-las, a equipe precisou estudar meios de conseguir adaptar o formato no qual a empresa
programa o seu robd com estas novas ferramentas mais apropriadas para trabalhar no conceito de engenharia.

Resultados

Foi observado que a programacdo do hardware com linguagem Assembly era impossibilitada por uma
incompatibilidade com o proprio hardware, desconhecida pelo fabricante dos rob6s. Um dos resultados alcancados pelo
projeto e pela pesquisa foi o desenvolvimento de uma nova plataforma de adaptagdo da linguagem Assembly para
gravacao direta nos rob6s feita pelo corpo de alunos do projeto, conforme apresentado pela Figura 2.

A equipe recebeu a visita da Escola Estadual Professor Olegéario Maciel, proveniente da cidade de Manga — MG, sob
a coordenagdo do professor Ronie R. Silva, conforme apresentado pela Figura 3.

A equipe desenvolveu um material didatico para a apresentacdo do projeto e introducéo a robética para universitarios
e estudantes do ensino médio e fundamental. Foram realizados minicursos em eventos tecnoldgicos na Unimontes e em
outras faculdades privadas da cidade de Montes Claros, além de escolas técnicas e de ensino médio. O minicurso criado
pela equipe teve duracdo de dois dias, 2 horas em cada dia, e foram abordados a apresentacdo do projeto, a programagéo
dos robds com explicagdes e exemplos, além de varios detalhes técnicos a respeitos de seus componentes (parte
mecanica e eletrdnica).

Foi realizada uma competicéo de robética na Il Semana da Engenharia e Computacéo, conforme visto na Figura 4.
Discussao

O grupo enfrentou alguns problemas na transmissdo do conteldo nos minicursos realizados visto que foi observada
uma grande caréncia de conhecimento tecnoldgico na regido do norte de minas. Para tal, foi introduzida aos
participantes a linguagem em blocos, mais simples e didatica que a linguagem Assembly.

Transpassadas essas barreiras, 0s participantes conseguiram por si proprios desenvolver I6gicas para controle dos
robds, obtendo éxito no objetivo dos minicursos.

Conclusao/Conclusbes/Consideragdes finais

Pode-se concluir, com os resultados obtidos, que a robotica ¢ um aliado muito importante no desenvolvimento
tecnoldgico do aluno e o uso da tecnologia na formagdo educacional é muito salutar para o desenvolvimento e difuséo
tecnoldgica de uma regido como um todo.

Os alunos contemplados pelos minicursos se sentiram motivados a seguir carreiras na area de tecnologia e dar
prosseguimento nos estudos da area. O que é fundamental para tirar uma falsa impressdo quanto a alta complexidade
que essas carreiras possuem em relagdo as outras.
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Figura 2. Visualizacéo do software criado pela equipe

Figura 4. Competi¢do de Robética



