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Resumo: O desenvolvimento profissional é de suma importdncia para que o estudante
consiga ser inserido no mercado de trabalho de forma rdpida e qualitativa. A Robdtica,
nos cursos de engenharia e tecnologia, é uma das disciplinas mais importantes, seja ele-
tiva ou obrigatoria, por garantir ao profissional um diferencial. Porém, muitas vezes, essa
disciplina pode ser complicada, ao apresentar uma certa dificuldade de compreensdo dos
conceitos por parte dos alunos. A proposta do artigo foi desenvolver uma plataforma que
facilite e estimule o aprendizado de Robdtica relacionado a manipuladores para alunos
do curso superior de Tecnologia em Mecatrénica Industrial na Faculdade de Tecnologia
SENAI Pernambuco e portanto incentivd-los. O sistema no final do experimento apre-
sentou uma grande relevancia com os alunos, ao diminuir as dificuldades para o qual o
trabalho propds a solugdo.

Palavras-chave: Manipuladores, Robdética, Android, SCORBOT-ER 4u, SCORBASE.

1. INTRODUCAO

A roboética € uma das areas que mais cresce em diversos setores da industria, seja
no ramo automobilistico, alimenticio ou metalmecanico. A importincia de maquinas au-
tomatizadas na Segunda Revolucao Industrial levou a expansdo tecnoldgica na industria,
fazendo com que cada vez mais as maquinas ocupem lugares de pessoas e s6 os profissi-
onais qualificados consigam garantir seus lugares no mercado (ROSARIO, 2006).

Os campos de pesquisas tém contribuido significativamente para o avango tecnologico
e produtivo neste meio. Uma das ferramentas mais afetadas pelas pesquisas, na apresentagao
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de conceitos, € a utilizacdo de manipuladores, brago robédtico vastamente empregado na
industria, aplicados em diversos tipos de tarefas. O brago mecanico é um manipulador
capaz de executar diversos tipos de tarefa e ser capaz de repeti-las (ROSARIO, 2006).

Robds industriais sdo compostos por partes antropomorficas e t€m como sua princi-
pal parte os bragos, que s@o utilizados para desempenhar inimeras atividades dentro da
industria. Portanto a importancia de conseguir programa-los e sempre manter o respeito
as limitacOes impostas pelo fabricante (GROOVER, 2011).

A didética a respeito da utilizacdo do manipulador, muitas vezes pode ser conside-
rada complexa por apresentar uma linguagem de programacao dificil e amarrada, além de
apresentar um problema na compreensao do funcionamento dos eixos que compreendem
o braco robotico. A complexidade existente na programagdo de manipuladores, pode es-
tar relacionada a linguagem composta por aspectos baseados em tentativas e erros. Por
este motivo, o profissional que ndo deseja ficar de fora destes avancos, deve buscar meios
de se qualificar (CRAIG, 2012).

Para diversificar a didatica e buscar melhorar o entendimento, a forma encontrada
€ recorrer a softwares de simulacdo para conseguir passar os conceitos. A importancia
da simulacdo para o ensino de robdética e os conceitos de programacio presentes, com 0O
uso de softwares capacitados para a realizacdo de estruturas graficas, combinados com
a simulacdo fisica, ndo apenas via software, é crucial para o desenvolvimento do profis-
sional de forma mais completa. Portanto, uma ferramenta que consiga ser tao interativa
quanto uma simulacao via software, se faz necessaria (JUNIOR et al., 2012).

Na aplicagdo da pratica, no momento das aulas de programacao, onde todos os con-
ceitos s@o essenciais para um bom funcionamento do manipulador, a interdisciplinaridade
presente no estudo da robdtica ressalta a importancia de desenvolver uma didatica que
consiga satisfazer todos os conceitos e a0 mesmo tempo seja visivel na aplicagcao de todos
eles (MANSEUR, 1997).

O artigo teve como principal objetivo desenvolver um sistema capaz de facilitar
a compreensdo e a programa¢do de manipuladores para fomentar a aprendizagem de
robética, ao facilitar o seu entendimento e o aumento no nimero de profissionais qua-
lificados.

O trabalho estd dividido nos seguintes topicos: No tépico 2 serdo apresentados os
materiais e os métodos utilizados para realizar o projeto. Depois no topico 3 seré realizada
uma discussao sobre a aceita¢ao do sistema e como ele correspondeu. E por fim no tépico
4 serd apresentada as consideragdes finais acerca da implantacao do aplicativo.

2.  MATERIAIS E METODOS

Este trabalho foi desenvolvido baseado nas principais dificuldades de estudantes ini-
ciantes em robdtica. Foi observado qualitativamente, durante as aulas de Robética Indus-
trial, na Faculdade de Tecnologia SENAI Pernambuco, que as suas principais dificuldades
iniciais estavam relacionadas a complexidade da linguagem de programacdo presente nos
manipuladores mais comuns e no entendimento dos eixos que compdem o braco roboético.

Os individuos ndo possuem as mesmas habilidades e portanto podem apresentar di-
ferentes maneiras de conseguir compreender determinado assunto. Dessa forma, cabe ao
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docente buscar melhores estratégias para conseguir com que o conteudo de determinada
disciplina seja absorvido da melhor maneira possivel (GARDNER, 2011).

Baseado nessa problematica, foi desenvolvida uma plataforma, que a partir da insercao
dos parametros de rotagao dos eixos, o manipulador realize a movimentacao do eixo so-
licitado. Dessa forma, a nova abordagem facilita a compreensao do funcionamento de
cada eixo do manipulador de forma que se venha a sanar a dificuldade de programar em
uma linguagem especifica do equipamento, pois cada fabricante, apresenta o seu software
de desenvolvimento para os seus manipuladores, tornando o entendimento conceitual dos
mesmos mais complicado.

2.1. Manipulador utilizado

O manipulador para o qual o sistema foi desenvolvido foi o SCORBOT-ER 4u da em-
presa Intelitek, braco robotico de cunho educacional utilizado na Faculdade de Tecnologia
SENAI Pernambuco. A plataforma foi desenvolvida para permitir a utilizacdo dos seus
eixos, e sempre respeitar as limitagcdes de rotacdo informadas pelo fabricante, justamente
para facilitar a visualizac@o dos limites e a compreensao dos eixos.

O manipulador SCORBOT-ER 4u possui como suas principais caracteristicas as se-
guintes:

e Possui 5 eixos rotativos € uma garra;

e Comunicac¢do do controlador realizada via cabo USB;
e Software de programacao e simulagdo - SCORBASE;

e Controlador do manipulador integrado ao SCORBASE;

Na Figura 1, estd demonstrado o manipulador utilizado no desenvolvimento do apli-
cativo para implementagdo da proposta.
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Figura 1 — Manipulador
SCORBOT-ER 4u.

2.2. Programacao

A programacio do manipulador € realizada através de um aplicativo para dispositivos
moveis, com a finalidade de aumentar a sua acessibilidade. O sistema operacional optado
para o desenvolvimento desta aplicagdo foi o Android, por ser um sistema com maior
alcance nos dispositivos moveis (DEVELOPER, 2016).

O sistema operacional Android possui todas as ferramentas que um desenvolvedor
necessita, desde interface grafica amigédvel até o suporte aos mais variados tipos de na-
vegadores e mapas que possam ser implementados, apresentando um sistema inovador,
flexivel e poderoso (LECHETA, 2013).

O Ambiente de Desenvolvimento Integrado (IDE) foi o Android Studio, um ambi-
ente gratuito para desenvolvimento de aplicativos fornecido pela Google como forma de
fomentar o desenvolvimento de aplicacdes em seu sistema operacional.
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Ao procurar o funcionamento pleno da aplicacdo e tornar ficil o entendimento dos
conceitos, inicialmente foram identificados quais os requisitos que seriam necessarios
para a implantagdo da plataforma, as suas classes, os seus métodos e como inseri-los. Na
Figura 2, estd disposto como o aplicativo funciona, onde é dada a entrada dos dados para
a movimentagao do robo.

Figura 2 — Opcodes do aplicativo

Parametrizagao
Rotacao de Base

tatacaa de Ombro
Rotacdo de Cotovelo
ra do Punho

Rotagao do Punho

Aplicar

2.3. Comunicacao

A comunicac¢do do dispositivo movel € feita via Bluetooth, tecnologia presente na
maioria dos dispositivos atualmente disponiveis no mercado. Trata-se de uma alternativa
bastante util relacionada a comunicacdo de dados, por ndo necessitar de nenhum meca-
nismo principal de controle para realiza-la e por estar presente em diversos dispositivos
(BONATTO; CANTO, 2007).

O usudrio, através do dispositivo mével, ao utilizar a comunicagdo via Bluetooth, se
conecta ao computador previamente conectado ao controlador do manipulador. Através
da comunicagdo entre os dois, o computador realiza a transmissao dos comandos inseridos
na plataforma do aplicativo e o controlador realiza a interpretacdo dos dados recebidos
para executd-los. Na Figura 3, estd demonstrado o funcionamento da comunicacdo com a
sua respectiva sequéncia.
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Figura 3 — Sequéncia de comunicacao dos dispositivos.

Aplicativo Mével [ Controlador do Manipulador _ Manipulador

3. DISCUSSOES

Nos testes realizados com os alunos da Faculdade de Tecnologia SENAI Pernambuco,
que estudam a disciplina de Robética no curso superior de Tecnologia em Mecatronica
Industrial, observou-se que a plataforma correspondeu bem ao seu propoésito, por apre-
sentar facil utilizacdo e conseguir apresentar os conceitos necessdrios aos estudantes. O
sistema apresentou uma qualidade satisfatéria na resolugdo das dificuldades encontradas.

A insercdo dos parametros permitiu que os alunos conseguissem visualizar melhor
as limitacoes de cada eixo presente no manipulador, entender como cada um funciona e
qual a nomenclatura deles. A diminui¢do da dificuldade relacionada a programacgdo de
rob0s industriais permitiu que os alunos conseguissem programar o robd para executar
determinados movimentos e dessa forma conseguir a movimentacdo e a visualizacao do
funcionamento de cada eixo.

A importancia da implantacdo de novas tecnologias no ambiente educacional € pro-
porcionar um enriquecimento de toda a aprendizagem para conseguir facilitar o ensino e
a absorc¢do dos conceitos (HANAFI; SAMSUDIN, 2012).

Dessa forma a interacdo dos alunos com o manipulador através de um dispositivo
movel tornou o aprendizado dos conceitos mais interessante devido a familiaridade com o
dispositivo mével, permitindo uma maior aceitacao devido a simplicidade da plataforma
desenvolvida. Na Figura 4, estd demonstrado o momento em que um aluno utiliza o
aplicativo para movimentar o manipulador.
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4. CONSIDERACOES FINAIS

No final dos experimentos, ficou constatada a necessidade da existéncia de uma fer-
ramenta como essa dentro do ambiente educacional, na unidade curricular trabalhada. A
partir do momento que a aplicacdo do sistema foi iniciada no ambiente, observou-se que
os alunos conseguiram associar mais rapido e de forma mais simples conceitos tedricos
vivenciados em sala de aula.

A nova metodologia implantada aumentou o estimulo, apds as dificuldades serem sa-
nadas e as aulas passarem a ser mais dindmicas. A percep¢ao da limitagdo dos eixos, a
necessidade de entender como funciona o manipulador e a associacio dos seus conceitos
com a programag¢do, se mostrou mais simples e mais visual. Ao tornar a disciplina mais
atrativa e mais facil de compreender, o interesse dos alunos aumentou de forma significa-
tiva, para auxiliar o docente nos desafios impostos pela Robédtica Industrial.
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IMPROVEMENT OF THE DIDACTICS IN ROBOTIC CLASSES WITH
APPLICATION FOR THE PROGRAMMING OF MANIPULATORS

Abstract: Professional development is of paramount importance for the student to be able
to enter the job market quickly and qualitatively. Robotics, in engineering and technology
courses, is one of the most important disciplines, whether elective or compulsory, to guar-
antee the professional a differential. However, often this discipline can be complicated,
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presenting a certain difficulty of understanding the concepts by the students. The purpose
of the article was to develop a platform that facilitates and stimulates the learning of
Robotics related to manipulators for students of the course of Technologist in Industrial
Mechatronics at the SENAI Pernambuco Technology College and therefore to encourage
them. The system at the end of the experiment was of great relevance to the students,
reducing the difficulties for which the work proposed the solution.

Keywords: Manipulators, Robotic, Android, SCORBOT-ER 4u, SCORBASE.
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