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A revolugao eletrénica

Na primeira metade do século XX - valvulas eletrbnicas de
vacuo : radios, televisores, telefones, computadores...

grandes problemas:
alto aquecimento;
alto consumo;
lentidao;
queimavam muito facilmente.

1950 - invencao dos transistores: pequenos e substitutos das valvulas

nao eram ainda suficientemente pequenos



1958 - invencao dos circuitos integrados

A velocidade e a eficiéncia dos computadores aumentaram drasticamente com a
introducao dos circuitos integrados.

Nesta época surgiu o termo “software”

1970 - INTEL Corporation novo de circuito integrado: o microprocessador.

concentravam todos os componentes principais de um computador:
CPU (Central Processing Unit) > Unidade Central de Processamento;



surgem os microcomputadores e empresas como a Microsoft, em 1975, a Digital
Research Incorporation, em 1976 e a Apple em 1977.

logo surgem outros microcomputadores, menores e mais baratos :
usuarios individuais também comecaram a ter acesso a computadores.

comecava a era dos PC’s

o termo PC surgiu em 1981 com o IBM-PC (IBM Personal Computer)

1984 - Apple : Macintosh
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IBM-PC de 1981 Apple-Macintosh de 1984




microcomputadores mais potentes - ligagcao em rede -> origem a Internet
técnicas de miniaturizacao de circuitos - microprocessadores mais avancados

microprocessador (processador) - responsavel pelo “pensamento” do computador

equipamentos eletro-electrénicos modernos tém microprocessadores :
camaras digitais, fotocopiadoras, maquinas de lavar, microondas, telefones

processadores continuaram a evoluir nos anos 90 com uma maior miniaturizacao
ainda e a precos cada vez mais acessiveis







grande variedade de rob6s e cada robd pode ter diferentes fungcdes programadas

Existem robés:
- na industria;
- de uso doméstico;




“andrdides” - quando que se assemelham com pessoas.

O feminino de “andrdéide” é “gindide”, mas entretanto é pouco usado
“androide” - frequentemente usado em referenma a robos de ambos os "sexos"
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Afinal o que é Robdética?

A diversidade de tipos de robds que existem impedem que haja uma definicao de
rob6 que seja universalmente aceita

No entanto ha um conjunto comum de componentes que essa diversidade de
robos partilha, como por exemplo:

sistemas de locomocao
sensores
sistemas de processamento

é isto que compde a Robética



a “Robdtica” € uma ciéncia multi-disciplinar que reune varias areas cientificas

para fazer um rob6 funcionar € necessario o dominio de técnicas de diversos
ramos da ciéncia:

* Matematica

* Fisica

* Economia (producéo)

* Mecanica

* Eletrénica

* Teoria de Controle de Sistemas
* Automacao Industrial

* Visao Computacional

* Telecomunicagoes

* Processamento de Sinais
* Computacao

* Energia

os dispositivos que integram sistemas automaticos incorporando metodologias
robdticas, estao cada vez mais presentes no nosso dia a dia



Beneficios da Robédtica

Os robés:
nao recebem salarios; Eles fazem aquele trabalho repetitivo que
seria extremamente enfadonho para nés:
nao comem, sem parar,
nao bebem; sem diminuir o ritmo,

sem sentir sono

Além disso, quando executam uma tarefa os robds frequentemente fazem-na:
mais rapidos e mais eficazes que os humanos



A industria que mais usa manipuladores industriais, ou bragos roboéticos,como sao

também chamados, é a industria automoével.

Isso inclui as industrias montadoras de veiculos assim como também as industrias

de auto-pecas

Nestas industrias os robés podem fazer tarefas como:

apertar parafusos,

soldar,

pintar,

moldar,

forjar,

cortar,

perfurar,

transportar pecas de um lado para outro, etc.

Outra industria que usam robds de forma semelhante é a de eletrodomésticos






No campo da medicina € na area da saude encontramos robés de diversas




Rob6s membros artificiais

nao é qualquer protese que substitua um ou mais membros que € considerada
um robo

ela deve ter mecanismos roboticos com sensores e atuadores, ser automatizada
e ter um sistema de realimentacao (feedback)

uma protese robotica substitui acima de tudo os musculos (dos bracos, das maos
ou das pernas) obedecendo comandos do seu utilizador deficiente



Edinburgh Modular Arm System (EDMS) - exemplos de membros artificiais
roboticos. Médicos e engenheiros trabalhando juntos desenvolveram uma protese
para os membros superiores que usam mecanismos roboticos



Roboés érgaos artificiais

Nao sdo apenas para os membros que constroem proteses roboéticas

Existem também o&rgaos artificiais que funcionam automatizados e por isso
também considerados artefatos roboticos

S6 para mencionar alguns: o coragao, os pulmoes, os rins, o estbmago, o
pancreas, o figado.

O primeiro coracao
artificial, construido no
Texas, EUA, em 1981




Alguns destes 6rgéaos artificiais ndo precisam ser colocados dentro do corpo
do paciente para funcionarem como um substituto do érgao original do
paciente

€ 0 caso dos pulmodes ou mesmo dos rins artificiais (tratamentos de hemodialises)
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Rob6 Cirurgiao

A Robdtica tem aumentado suas aplicagdes na cirurgia

Robds ja foram usados em diversas cirurgias médicas no coragao, nas arterias,
no estdmago, na bexiga, nos rins, na prostata e até no cérebro

Portanto robss cirurgidoes sao hoje usados pelos meédicos para auxiliarem em
algumas operacoes delicadas e que precisam de muita exatidao




‘space shuttle’s (6nibus espaciais) + bracos roboéticos + spacewalker




Robés sociais sdo robds projetados para interagir com os humanos

Muitos destes robds sociais sao humanoides e tentam imitar alguns aspectos
humanos e desta forma interagir conosco

robds que jogam futebol, que dancam, que tocam instrumentos, que conversam
conosco e até rob6s que demonstram algumas emogdes semelhantes as nossas
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NXT TECHNOLOGY OVERVIEW
The NXT
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Touch Sensor

— IR Remote

‘, — IR Beacon

— GColor Sensor

— Reflected Light Sensor - IR Seeker (Direction)

— Ambient Light Sensor - IR Proximity (Distance) © robotsquare.com
Images © The LEGO Group

— IR Receiver (Remote Control)
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i.i Semana 1 — Histéria em Quadrinhos

P Objetivos

* LeraHQ.
* Desenvolver a percepcéo de que decisdes sempre envolvem riscos, 0s quais devem ser
calculados.

* Ajudar os alunos a perceber a importancia do dialogo constante e respeitoso.
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Semana 1 — Histéria em Quadrinhos




* 22 Semana 1 - Conceitos Tecnolégicos

Engrenagens

Construir o modelo Gira-gira (tempo: 15 minutos)
Identificar as partes que compdem o rob6

Programar o modelo utilizando os blocos Motor, Esperar por e Loop

Use For¢a do Motor com 50% com durag¢ao de uma rotacao
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Qual a relacao entre a velocidade do motor e a velocidade final do gira-gira?

Desafio: Use o motor com a alavanca para ligar e desligar o outro

Desafio: Transforme o modelo em um chapéu mexicano
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i i Semana 1 - Conceitos Tecnolégicos




4. . Semana 1 - Liderangca Empreendedora

-

P Assumir riscos calculados

Eu sofri por muitas catastrofes na minha vida, a maioria nunca aconteceu.
Mark Twain

P Objetivos

* Ajudar os alunos a perceber o problema das reacdes extremas diante dos problemas.
* COrienta-los a ndo temerem correr certo tipo de risco, mas de modo calculado.

Semana 2 - Atitudes

P Objetivos

» Estimular os jovens a ndo esperar sempre que o outro lidere.
+ Despertar os jovens para o fato de que todos podem, quando necessario, assumir a lideranca de
uma atividade.
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Semana 2 - Plugado

P Riquezas oceanicas

P Objetivos

* Fazer com que o aluno conheca algumas areas profissionais.
* Estimular os alunos com diversos assuntos de forma que eles queiram continuar a se aprofundar

no assunto por meio da pesquisa.

4. . Semana 2 - Tecnologia

P Objetivo

* Trazer conhecimento e curiosidades para os alunos sobre os submarinos.
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... Semana 2 - Missao Robética

P Missao 1 — Monotrilho

“A dgua esta entrando cada vez mais depressal”.

P Objetivos

*  Construir o modelo Monotrilho (tempo estimado: 16 minutos, para alunos iniciantes).

* |dentificar os comandos basicos do NXT.

* Modificar a associacao de engrenagens inicial.

+ Desenvolver autossuficiéncia, capacidade de autoavaliacéo, pesquisa, transferéncia de
aprendizagem, resolucéo de problemas, criatividade, iniciativa, raciocinio légico, expresséo oral e
escrita e flexibilidade
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... Semana 2 — Missao Robdtica
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ele L .
... Semana 2 - Missao Robética

P Nivel |

* Apds a montagem, identifique com os alunos as partes que compdem o modelo. (Um NXT e um
motor.)
+ Oriente as equipes sobre como colocar o modelo no trilho, sem desconectar nenhuma das partes.
* Proponha aos alunos programarem o modelo de maneira que ele ande sobre o trilho, saindo
em direcdo a plataforma, pegue uma das esferas e retorne. Aproveite esse momento e retome
a funcéo View no NXT. Possivelmente eles nédo se lembrem dessa funcéo ou pode ser o caso de
haver alunos novos na turma. Peca que mecam a distancia utilizando essa funcéo.
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+ Desafie as equipes a programar os modelos de modo que busquem os componentes da equipe
do Instituto no menor tempo possivel, sem deixar cair nenhuma das esferas.
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i i Semana 2 — Missao Robética
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Robdtica na zona rural AN
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Robotica nas escolas da rede municipal de ensino - Catalao




Robética no DDRH da UFG
Gestao Estratégica para
Administracao das IFES
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Robotica para meninas de escola publica - CNPq




Robdtica no ensino de fisica



PROJETOS

Robdtica na FLL



Simulacado de sistema semafdrico




Simulacao de processo industrial

https://www.youtube.com/watch?v=GMp3fpMVjao
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A necessidade e a mae da inovacao.

(Platdo)

kdfrases.com

A inovacdo é o que distingue um lider de um
seguidor.

(Steve Jobs)

kdfrases.com
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