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Introducao

Robos de Servico possuem potencial de ajudar seres
humanos em tarefas do dia-a-dia. Um exemplo
notorio sao deficientes visuais, que muitas vezes
dependem de gquias para se locomoverem em
ambientes desconhecidos. Ou operacoes de resgate
em situacoes de desastres naturais, nas quais ha
grande dificuldade e perigo na operacao. Uma
solucao possivel seria 0 uso de robos que possam
auxiliar na execucao das tarefas. Robds quadrupedes
seriam adequados para muitas situacoes que
envolvem degraus ou terrenos nao-planos, pois
teriam maior mobilidade que robos sobre rodas, com
certa estabilidade e agilidade no movimento para
executar tarefas.
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Exemplo de robo guadrupede desenvolvido no MIT

Objetivo
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O objetivo deste projeto e projetar o sistema
mecanico e eletronico de um robo quadrupede de
baixo custo, e fazer um estudo das formas de
controle para controlar a velocidade e a trajetoria
do rob0, realizando diferentes testes com diferentes
algoritmos, e aplicando em seguida esse estudo no
robo através de microcontroladores e atuadores.
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Atividades Desenvolvidas

Nos 3 meses desse projeto em andamento, foi
realizado um estudo do projeto mecanico de
pernas roboticas, procurando otimizar as
configuracdoes que maximizavam resisténcias as
tensoes associadas e minimizavam 0S seus
momentos de inércia de rotacao. A partir desse
estudo, foi iniciado o projeto de um robo
quadrupede no software de CAD 3D SolidWorks.

Eletronica do projeto sendo montada

Conclusoes

O estudo teorico permitiu aprimorar o projeto da
estrutura do rob0o, ainda em andamento no
software SolidWorks.

O projeto, até agora, cumpre seu objetivo de
manter um custo baixo de producao, levando em
conta a simplicidade da eletronica a ser utilizada,
0 baixo custo da producao das pecas e a nao
necessidade de atuadores de alto desempenho.



