ﬁ.—

,c/“'
02608 P e lES

A GAZETA Lt o ECONOMIA
s

Utes prodﬁz tipo inédito de robo no pais

Vitéria (ES), quarta-feira, 15 de outubro de 1997 — 11

Projeto, em parceria com a Automética Tecnologia, integra curso de mestrado em automagdo industrial, de Engenharia Elétrica

.

A Universidade Federal do Es-
pirito Santo (Ufes), em parceria
com a empresa capixaba Automé-
tica Tecnologia, criou o primeiro
robd de quatro patas do pais, com
capacidade para caminhar, em li-
nha reta, em pisos regulares, a uma
velocidade minima de seis metros
por minuto.

A maéquina foi concluida na lti-
ma sexta-feira e apresentada na ma-
nhi de ontem, na sede da Automati-
ca, em Jardim da Penha. O projeto
custou cerca de R$ 20 mil e foi todo
financiado pela empresa, que con-
feccionou ainda boa parte das pecas
usadas na constru¢ao do robo.

DESENVOLVIMENTO - O robd
foi desenvolvido dentro do curso
de mestrado em Automacao In-
dustrial, do Departamento de En-
genharia Elétrica da Universidade
Federal do Espirito Santo, pelo
estudante Wilson Massami Ishi-
hara, no decorrer dos dltimos 24
meses, com o apoio dos professo-
res Paulo Faria Santos Amaral e
Benedito Geraldo Miglio Pinto,
que também sdo socios da Auto-
mdtica Tecnologia.

Miglio Pinto, que é ligado ao
Departamento de Engenharia Me-
canica da Universidade, assesso-
rou a parte mecanica do projeto.
Em sua primeira apresentacdo on-
tem, fora do circuito académico, o
robd caminhou durante cerca de
cinco minutos, apresentando boa
estabilidade e desenvoltura.

PLATAFORMA - A miquina pesa
aproximadamente 17 quilos e con-
siste numa plataforma metélica,
apoiada por quatro hastes articula-
das, que reproduzem o movimento
de animais quadripedes. Sob a ba-
se metdlica, foram inseridos qua-
tro computadores, oito motores de

periféricos de computadores e
duas baterias de motocicletas, com
autonomia motriz de aproximada-
mente 60 minutos.

Wilson Massami Ishihara expli-
cou que o movimento de cada pata
do rob6 é comandado por um com-
putador e que uma destas unidades
de comando cuida também da sin-

- cronizagdo do conjunto. O estu-

dante salientou ainda que o robd
pode reproduzir diferentes modali-
dades de passos, bastando alterar o
sincronismo. A capacidade para
transporte de carga (tara) ainda
nao foi testada, assim como a velo-
cidade maxima possivel de ser al-
cancada.

VELOCIDADE - Conforme o pro-
fessor Benedito Geraldo Miglio
Pinto, no primeiro teste, na sexta-
feira, na Universidade Federal do
Espirito Santo, e-ontem, na sede da
Automatica, o robd caminhou a
“passos lentos” — velocidade apro-
ximada de 6 metros por minuto.
Ele acredita que, com uma fre-
qliéncia mais elevada, a miquina
pode ser acelerada. Os motores
utilizados no projeto, segundo dis-
se, foram obtidos de sucatas e ndo
sdo dos mais potentes, o que tam-
bém influi na velocidade de deslo-
camento da maquina.

O robo desenvolvido pela equi-
pe da Universidade Federal do Es-
pirito Santo por enquanto nio tem
nenhuma utilidade pratica defini-
da, seja na indistria ou outro seg-
mento da economia. Tanto, confor-
me revela Paulo Amaral, que os
responsaveis pelo projeto ndo vao
requerer patente.

“A patente s6 é requerida quan-
do se vislumbra alguma possibili-
dade comercial, o que néo é o caso
deste projeto.” a ele, o objetivo da
Ufes, com o projeto, foi unicamen-

te desenvolver competéncia tecno-
l6gica para robds de quatro patas.

UTILIZACAO — Paulo Amaral dis-
se que em todo 0 mundo a utiliza-
¢do pratica de robds de pernas arti-
culadas ainda é muito pequena.
Mas acredita que, no futuro, have-
rd uma demanda muito maior, por-
que a grande vantagem destas ma-
quinas € a adaptagc@o ao meio am-
biente.

Neste caso, disse que os institu-
tos de pesquisa ainda estdo no ini-
cio do desenvolvimento desta tec-
nologia. Ja com relacdo aos robds
sobre rodas ou mesmo os de bra-
cos articulados, ja existe uma téc-
nica bem mais evoluida, € um uso
industrial maior. Ele revelou que a
linha de pesquisa da Ufes, na drea
de automacdo, estd mais voltada
para robds moéveis e que deverd ser
concluido em breve um outro robd,
porém sobre rodas.

PRIMEIRO — A Universidade Fe-
deral do Espirito Santo, em convé-
nio com a Universidade de Sdo
Paulo (USP), criou o seu primeiro
robd em 1981 — um bracgo articula-
do capaz de reproduzir os movi-
mentos de um brago humano —,
numa época em que esta tecnolo-
gia era pouco difundida no pafs,
projetando-se, desta forma, como
um polo de automacao.

O robo de quatro patas, segundo
Paulo Faria Santos Amaral, sera
usado como ponto de partida para
novas pesquisas nesta area. A ma-
quina deverd receber sensores €s-
peciais e uma unidade de visdo,
para identificar e transpor obstdcu-
los em tempo real. “A Universida-
de ja tem tecnologia para isso.
uma questdo de juntar estas tecno-
logias para aprimorar o rob6”, afir-
mou Amaral.

Luiz Pajau
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No primeiro teste, o robd caminhou a seis metros por minuto, na Ufes




