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RESUMO: No presente artigo sera tratado a robdtica, desde seu surgimento, passando pelas
diversas transformacdes ao longo do tempo, e a sua relagdo com a informatica.
Posteriormente, sera abordado a aplicacdo de um prot6tipo de um bragco mecéanico com garra,
programado, com a finalidade de auxiliar pessoas que apresentam tetraplegia, uma condicao
fisica permanente, por meio de comandos realizados através da voz. Espera-se atender aos
propositos definidos desde o inicio do trabalho, em parceria com o software e o sistema de
controle do mesmo, contribuindo, enfim, para o bem-estar e a comodidade dos individuos
com essa necessidade especial.
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ABSTRACT: In the present article shall be treated the robotics, since its inception, passing
through several transformations over time, and its relationship with the computer.
Subsequently, we shall discuss the implementation of a prototype of a mechanical gripper
arm, programmed for the purpose of assisting people who have tetraplegia, a permanent
physical condition, by means of commands performed by voice. Expected to fulfill the
purposes set out from the beginning of the work, in partnership with the software and the
control system of the same, finally, contributing to the welfare and comfort of individuals
with this disability.
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INTRODUCAO

A robdtica, tal qual a conhecemos, € uma area de estudo e campo para aplicacbes com
uma historia recente. No inicio, seu foco principal estava voltado a automacédo industrial. Com
0 surgimento da informatica moderna, foi possivel ampliar as possibilidades em varios ramos
do conhecimento, inclusive aliando-a ao desenvolvimento da robdética, 0 que levaria esta a

atingir  outros  fins, resultando num avanco tecnoldégico sem  precedentes.

No presente trabalho serd tratada a robotica, desde seu surgimento, passando pelas
diversas transformagdes ao longo do tempo, e a sua relagdo com a informética.

Posteriormente, serd abordada a aplicagdo de um protdtipo de um brago mecénico com garra,



programado com a finalidade de auxiliar pessoas que apresentam tetraplegia, uma condicéo

fisica permanente, por meio de comandos realizados através da voz.

OBJETIVO

O principal objetivo do artigo consiste em explicar e comprovar a importancia e a
eficacia da robotica no auxilio aos individuos tetraplégicos,vindo este a contribuir com a
elaboracdo de um prot6tipo de um braco robotico comandado por voz que auxilie as pessoas
com esta condicéo.

MATERIAIS E METODOS

Nortearam-se, como principios do projeto e construgdo do brago robotico, os seguintes
itens: robd manipulador articulado com garra e acionamento elétrico, do tipo servo-motor,
independente das juntas e controladas por computador; software de controle disponivel para

sistema operacional Windows 7 na plataforma 32 bits.

Utilizou-se 0 modelo Nano da placa de circuitos do Arduino, caracterizada por ser
uma versao menor as outras placas normalmente encontradas e, por empregar uma conexao
serial USB, mais eficiente em sua energizacgéo, para a comunicacao entre a interface fisica e a

interface logica.

Empregou-se o uso da Integrated Development Environment (IDE) oficial do Arduino,
em sua versdo 1.0.5, disponivel para ambiente multiplataforma, por onde sdo enviados 0s

comandos para o microcontrolador, através de uma porta de comunicacéo serial.

Utilizou-se também a IDE Microsoft Visual Studio 2010, assim como o software do
Projeto Coruja, como base para implementacdo do programa de reconhecimento de voz e

produto final deste trabalho.

RESULTADOS

No seguinte trabalho foi desenvolvido um protétipo de um bragco com uma garra

robotica para manipulagdo de objetos, cuja finalidade é auxiliar pessoas com tetraplegia.



Com os resultados obtidos até 0 momento, foi possivel comprovar a eficacia do braco

roboético aplicado na manipulacdo de objetos em tarefas cotidianas.

Vale apena ressaltar que o objetivo do trabalho ndo é substituir o ser humano, e sim

auxiliar pessoas com tetraplegia ou dificuldades motoras.

A interface de manipulacdo do braco robético por sua vez, demonstrou facil poder de

interagdo com 0 USUArio.

Ao final do projeto comprovou-se que ele correspondia a todas as expectativas

iniciais.
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Figura 1- Software para controle do braco. Imagem original do projeto.




Figura 2- Junces do brago. Imagem original do projeto.
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Figura 3 — Visdo geral do braco. Imagem original do projeto.

CONCLUSAO

Ao final deste trabalho, considera-se que o presente estudo demonstra como é uma
implementacdo de um sistema robdtico simples, dotado de mecanismos de inteligéncia
artificial, que facilite a vida cotidiana de pessoas portadoras de tetraplegia e que lhes
possibilite melhor autonomia, a0 mesmo tempo em que cumpre 0s objetivos inicialmente

esperados.

O sistema proposto mostra-se viavel por ser simplificado e utilizar-se de componentes de
hardware de relativo baixo custo, assim como também optar pelo emprego de partes de
software ja construidas e de uso livre para eventuais modificagbes, em conformidade com as

especificacdes delineadas ao projeto.

Além da contribuicdo social da presente proposta, que almeja a possibilidade de propiciar
maior autonomia e facilitar a vida dos portadores de tetraplegia, é notorio sua contribuigdo
académica para trabalhos voltados para a area, visto que se trata de um novo campo de

pesquisas, ainda em estagio inicial, e que carece de fontes bibliograficas.



Como propostas para trabalhos futuros, podemos listar a necessidade de aperfeicoamento do
software controlador, onde foi identificada a possibilidade de inclusdo de novos mecanismos
para comandos e comunica¢do. Também é de suma importancia, por parte da aplicacdo, a
adocdo de métodos de processamento das imagens advindas de seu hardware gréafico, o que
ampliaria a viséo incialmente concebida ao sistema. Apesar deste conceito ndo ter sido
aproveitado pelo protétipo o modelo dimensional foi projetado pensando nestas futuras

melhorias.
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