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PMR3405 - Profs. Pai Chi Nan, Ricardo Cury e Tarcisio Coelho

Rob6 de assisténcia a alimentacao para pessoas com deficiéncias

Introducéo

De acordo com a Organizacdo Mundial de Saude (WHO), mais de um bilhdo de pessoas,
ou 15% da populagdo mundial, vive com alguma deficiéncia.

E comum o uso de termos “aleijado”, “deficiente”, “incapacitado”, etc, para se referir a
pessoas com deficiéncias. Entretanto, estes termos apresentam tons pejorativos e reforcam a
segregacao e a exclusdo. O termo correto a ser utilizado € “pessoa com deficiéncia”.

O decreto N® 3.298, de 20 de dezembro de 1999, classifica a deficiéncia em: fisica,
auditiva, visual e mental. Pessoas com deficiéncias fisicas podem ter dificuldades para realizar
tarefas béasicas do dia a dia, como a alimentagéo por conta propria, 0 que as obriga a ter ajuda
externa para tal.

Objetivo

Projetar e construir o mecanismo espacial ou tridimensional de um robé manipulador,
gue seja capaz de realizar UMA das seguintes atividades:

a) segurar e elevar uma caneca/copo com liquido, que se encontra apoiada em uma mesa,
até a boca de uma pessoa com deficiéncias fisicas;

b) segurar uma colher com a finalidade de recolher a sopa num prato e leva-la até a boca
do mesmo individuo.

Materiais e métodos

O mecanismo podera ser de cadeia cinemética aberta ou fechada, sendo que seu elo
terminal, onde serd instalado o dispositivo de fixagcdo de caneca ou de colher, executara apenas
os deslocamentos necessarios. Um desenho esquematico representando a alimentacdo esta
mostrado na Fig. 1, no anexo.

Para o funcionamento do mecanismo, deverao ser utilizados dois motores elétricos (Metal
gear motor with 64 CPR encoder, Pololu, USA), devidamente acoplados aos elos mdveis. A
programac¢do do movimento do rob6 devera ser tal que este realize as trajetorias necessarias.

Como materiais para constru¢do do mecanismo, poderéo ser utilizados materiais metalicos
(aco, aluminio, etc) ou plasticos. As dimensdes maximas do mecanismo sdo: 0,40 m comprimento,
0,40 m largura e 0,40 m de altura na posicao inicial, podendo ultrapassar estas dimensdes durante
a movimentacao.

Sera permitido o uso de duas pecas fabricadas através de manufatura aditiva por
mecanismo. O volume total dessas duas pecas néo deve ultrapassar 35 cm?.

Formas de avaliacéo

1) Apresentagdo do robd: o grupo deve demonstrar o funcionamento do robd construido.
Para tal, um simulador de testes, mostrado na Fig. 2, serd utilizado, conforme o
procedimento a seguir:

a. A caneca / copo com 100 ml de agua, ou um prato cheio de agua, sera
colocada na posic¢éo inicial;

b. O rob6 pode estar em qualquer outra posicdo, desde que ndo desloque a
caneca ou o prato;

c. A caneca pode estar fixada no mecanismo projetado, mas deve estar na
posicao inicial, antes da demonstracao;

d. Apds o acionamento do mecanismo, a agua contida dentro da caneca ou da
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colher deve atingir o alvo representado por um furo oblongo de 60 mm de
largura e 50 mm de altura;

e. Apoés atingir o alvo, o contetdo da caneca ou da colher deve ser despejado no
reservatorio, localizado atras do furo.

2) Relatdrio para a disciplina PMR3405:

Além da apresentacdo do robé assistente, cada grupo devera entregar um relatério com as
seguintes secodes:

a. Especificagbes técnicas (deslocamentos necessarios, regido de alcance da
garra, massa total, dimensdes, etc);

b. Sintese do tipo (método empregado, caracterizacdo das cadeias cinematicas,
juntas, elos e selecéo da forma de atuacéo);

c. Modelos cinematico (posicao, velocidade, aceleragéo) e dindmico (torque dos
atuadores no ciclo);

d. Validacdo, documentagéo dos ensaios realizados (fotos, videos).

Planejamento e cronograma

O projeto sera realizado por um grupo de 7 a 8 alunos.

Datas importantes para PMR3405:

1) Modelo CAD do mecanismo sintetizado: 19 de abril;

2) Apresentacao das simulagdes: 28 de abril;

3) Entrega do subsistema mecéanico (montagem mecanica): 19 de maio
4) Ensaios preliminares de integracéo dos subsistemas: 09 de junho

5) Apresentacao do protétipo final e entrega do relatério: 05/07 de julho

Referéncias

https://www.pololu.com/product/2823
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Anexos

Alvo (furo oblongo de 60 mm de largura € 50 mm de altura)
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Figura 1 - Esquematico das distancias durante uma refei¢do
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Figura 2 - Esquematico do simulador para teste do mecanismo



