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Resumo

Introducdo A instrumentacdo é fundamental para o avango tecnoldgico, sustentando a
automacdo industrial e a formacdo académica. No contexto da Industria 4.0, sistemas robaticos
destacam-se pela precisdo e repetibilidade, sendo amplamente aplicados em processos
produtivos e no ensino. A robdtica educacional, em especial, favorece o aprendizado
interdisciplinar em mecanica, eletrbnica e programacéo, atuando como recurso estratégico para
despertar o interesse em carreiras STEM. Metodologia Este projeto tem como objetivo a
construcdo de um braco robético semi-industrial a partir de pesquisa e selecdo de um modelo
open source. Foi escolhido o Parol6 Robotic Arm, desenvolvido pela Source Robotics, por se
tratar de um modelo de seis eixos voltado ao ensino e a automacao acessivel. Os arquivos
originais foram preparados no Orca Slicer e impressos em 3D na Creality Xle, utilizando
filamento PLA nas cores branco, amarelo e preto. Até o momento, 13 pecas foram produzidas.
As proximas etapas incluem a montagem mecanica, integracdo de sistemas eletrénicos com
microcontrolador ESP32 programado em C++, e 0 desenvolvimento de uma interface gréafica em
Python ou Java, com controle via smartphone ou computador por Bluetooth ou Wi-Fi.
Resultados O projeto encontra-se na fase de producgéo das pecas. Os testes iniciais confirmam
fidelidade dimensional adequada, garantindo encaixe satisfatorio. O uso de diferentes cores no
PLA tem auxiliado na organizagdo funcional e facilitard& a manutengéo futura. Conclusdo A
adocao do modelo Parol6 demonstra ser uma estratégia viavel para o desenvolvimento de um
braco robético semi-industrial de baixo custo, reduzindo o tempo de projeto e mantendo o foco
educacional. Além de sua contribuicdo tecnolégica, destaca-se o impacto pedagdgico, uma vez
gue o protétipo poderd servir como recurso interdisciplinar para ensino e pesquisa aplicada,
fortalecendo a difuséo da roboética experimental na UFLA.

Palavras-Chave: Brago Robético, Automacéo, Interatividade.
Instituicdo de Fomento: N&o se aplica (PIVIC)

Link do pitch: https://youtu.be/7PvOnDtz1BE

Sessdo: 1
NUmero poster: 127 novembro de 2025
Identificador deste resumo: 5706-19-5162


https://youtu.be/7Pv0nDtz1BE

