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Resumo: Devido ao avanc¢o da area de computagdo, os robds foram ficando
mais populares na industria. A ideia de que uma maquina poderia trazer para
as empresas melhor qualidade nos produtos, maiores lucros, menor tempo de
producdo e maior comodidade, fez com que a robotica crescesse rapidamente.
Robbs sdo destinados a executar diferentes tarefas que sdo impossiveis,
dificeis, perigosas ou simplesmente um trabalho tedioso para o ser humano.
Engenheiros e profissionais da éarea estdo estudando sistemas robdticos para
serem aplicados nas areas de salde, ajudando pessoas com deficiéncia
desenvolvendo dispositivos robéticos para substituicdo de membros superiores
e inferiores em pessoas que perderam algum dos membros. Também sao
aplicados no setor militar e industrial, onde os principais objetivos dos sistemas
robéticos sdo o aumento da producdo, qualidade do servico/produto e
diminuicAo nos custos, consequentemente, tornando a empresa mais
competitiva. O avanco dessa tecnologia fez com que as universidades
incorporassem disciplinas relacionadas a robotica, com o intuito de preparar 0s
alunos em uma area que vem crescendo rapidamente. Os sistemas roboéticos
sdo basicamente desenvolvidos pelas areas da engenharia, por exemplo,
mecanica, elétrica, eletrbnica e computacdo. O projeto tem como objetivos
encontrar as equacdes cinematicas de um manipulador robético com quatro
graus de liberdade utilizando o método de Denavit-Hartenberg, encontrar as
velocidades e torques das articulagcdes, definir os tipos de atuadores e
sensores, planejar a trajetéria, e por fim utlizando as linguagens de
programacao Python (Scipy, Numpy, Sympy e Matplotlib) para os célculos das
equacdes em conjunto com C++ que é utilizado no Arduino Uno para o controle
dos componentes eletrbnicos. Fica claro que a robdtica é multidisciplinar. Com
essa visdo de integracdo disciplinar esta sendo projetado e posteriormente
construido um manipulador robético didatico como parte de um trabalho de
conclusdo de curso em engenharia mecéanica e que ficara nos laboratérios da
Faculdade Redentor.
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