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AULA

Imagem gerada com LA.

Introducao

Vocé ja ouviu falar de exoesqueleto? Pro-
vavelmente nas suas aulas de ciéncias, quando
voce estudou sobre os invertebrados artropo-
des, deve ter se deparado com essa palavra. Os
insetos, aracnideos e crustaceos tem entre suas
caracteristicas em comum a presenca de um es-
queleto externo, que os protege do ambiente e
de predadores.

Mas o que isso tem a ver com Robdtica?

Antes de responder essa questao, vamos fa-
zer um desvio para falar de filmes, tecnologia e
super-herdis. Na famosa franquia de filmes dos
Vingadores, os espectadores sdo apresentados
a um magnata da tecnologia, Tony Stark, que
desenvolve uma armadura super tecnoldgica
e se torna o super-heréi Homem de Ferro. Em
outros filmes da franquia, ele desenvolve outras
armaduras, uma para seu amigo gue em uma
queda ficou paraplégico, e outra, no formato de
um pequeno aracnideo, para ajudar o Homem
Aranha.

O que essas armaduras tém a ver com
exoesqueleto? E de que forma a Robdtica pode
ser associada a esses assuntos?

N&o sera nesta aula que vocé e seus ami-
gos vao criar uma super armadura (quem sabe
no futuro), mas vao poder entender um pouco
sobre exoesqueleto e o movimento articulado
dos insetos. E como a Robdtica pode simular o
movimento desses animais.
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AULA

Insetuino

Contextualizacao

O nome da aula Insetuino remete aos animais invertebrados do grupo Artropode
(que vocé pode ter estudado nas aulas de Ciéncias). Ha quem tenha medo desses bi-
chinhos, mas do ponto de vista da ecologia e da evolucdo, eles sdo muito importantes.
Eles habitam os mais diversos ambientes do planeta (terrestre e aquaticos) ha milhdes
de anos, e superaram condigdes ambientais extremas. Talvez por isso, a ciéncia e a tec-
nologia tenham se interessado por eles, seu formato, fisiologia e funcionamento.

Ha estudos ao redor do mundo que utilizam insetos e prototipos robdticos com sen-
sores para entrar em escombros e investigar se ha presenca de vidas a serem resgatadas.
Ou entdo, pesquisas como a apoiada pelo Human Frontier Science Program e o projeto
BrainBot, que uniu saberes de engenheiros e bidlogos para analisar a informacao sobre
a locomocdo de insetos para ser modelo de locomocao para robos com pernas.

Nesta aula, vocé e seus colegas vao investigar a possibilidade do uso de motores DC
para simular a movimentacao de insetos.

Objetivos desta aula

 Construir um protoétipo que simule a movimentacao de um artropode (pode ser
uma lacraia, aranha, etc.);

« Atribuir movimento com a associacdo de um motor DC.
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AULA

IWd Thsetuino

Lista de materiais

* motor DG,

* 6 palitos de sorvete;
* 1cano PVC 100mm — 9cm de comprimento;
+ 1 pistola de cola quente;

+ bastao de cola quente;

* serra marmore ou arco de serra;

+ alicate de corte diagonal;

* régua;

* lixa para massa N.80;

* papeldo Parana (de 1,8 mm);

* estilete;

* papeldo maleavel;

» 1bateria 9V;

s jumpers;

« alicate para eletronica;
« fita isolante;

fita crepe.

Robodtica primeiros
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AULA

Insetuino

Roteiro de montagem
1. Pernas

Pegue o pedaco de cano e faca as marcagdes dos cortes. Para isso, utilize
caneta, régua e fita crepe para auxiliar no tracado das linhas.

Comece demarcando os cortes horizontais, dividindo
O cano em 3 partes iguais.

Em seguida, marque as duas linhas que dividirdo o cano em duas
metades. Para facilitar, cole uma fita crepe no topo, e com a régua,
demarque o meio do diametro.

Com uma serra em arco, faca os recortes nas linhas demarcadas. Ao
final do processo teremos as 6 patas do insetuino... Se necessario,
lixe as pecas com uma lixa grossa.
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AULA

Insetuino

Corte os 6 palitos de sorvete ao meio com o auxilio da

serra de arco. As doze pecas formardo as pernas do
insetuino.

Una as extremidades curvas do palito de sorvete ao eixo do motor.
Observe que o eixo do motor tem os lados planos. E nessa superficie

plana que vocé deverd encaixar a extremidade das pernas do
insetuino. Utilize a cola quente.

ATENCAO!
Nao cole as pernas na parte amarela do motor.
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AULA

Insetuino

Finalize as pernas, encaixando e colando as pecas recortadas entre os palitos, conforme
as ilustracoes.

Atencao:
O motor 1 devera ter as pernas coladas

em sentido contrario, conforme a
imagem abaixo.
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AULA

Insetuino

2. Esqueleto

Para a construcao do esqueleto do insetuino, recorte as seguintes pecas em um papelao
firme, com as dimens&es indicadas. N6s sugerimos que elas sejam feitas com o papeldo
Parana 1,8 mm.

Peca A 1 unidade

3cm

15cm

Y

Peca B 1 unidade

2cm

10 cm

A4

<
-

Peca C 1 unidade

3cm

17 cm

Peca D 2 unidades

|
L 13cm

vV L
0,6 cm
~>&—<—

n

0,6 cm

Peca E 2 unidades

8cm

Y

0,6 cm

Peca F 2 unidades

15cm

“
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AULA

Insetuino

Monte e cole as pecas conforme a ilustracao.
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AULA

Insetuino

Recorte duas tiras de papeldo micro ondulado para fazer a articulacdo do insetuino.
Medidas: 3 x 9 cm.

Una as plataformas A, B e C, colando entre elas as duas articula¢cdes e observando o
posicionamento dos motores.

| T B o

Feito isso, cole 0s motores e a bateria nos locais indicados.
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AULA

3. Circuito

Com o auxilio de um alicate, deixe em for-
mato de gancho a extremidade de dois
jumpers. Em seguida, encaixe os jumpers
no interruptor (um em cada terminal).

Faca as ligacdes conforme as ilustracdes a
seguir, mas lembre-se: antes de fixar defini-
tivamente as conexdes, confira o sentido da
rotacdo dos motores.
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AULA

Para finalizar, junte bem to-
dos os fios em cima dos mo-
tores e envelope esses fios
com fita crepe para que as
patas do inseto ndo enros-
guem em nenhum deles.

Para ajudar o entendimento desse bichinho, acesse
o link: e veja o insetuino em

3D com as indicacées de cada componente.

IMPORTANTE

e Caso seu inseto nao faca nada, verifique os circuitos, para ver se esta tudo
ligado corretamente. Pode ser que a sua bateria esteja fraca, troque-a e
seu inseto vai funcionar corretamente.

e Se, quando vocé acionar o interruptor, alguma das patas se movimentar
para o lado contrario, a solucao € inverter os jumpers que estdao no motor.
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AULA

Insetuino

Desafio

Que tal os desafios a seguir?

a. Use a criatividade para decorar o seu inseto, criando um corpo mais uniforme ou
uma carinha risonha com antenas, fica a cargo da sua imaginacao.

b. Quais os cuidados que seriam necessarios para fazer um protétipo desse que
pudesse se movimentar na agua?

Feedback e finalizacao

a. Confira, compartilhando seu projeto com os demais colegas, se o objetivo foi al-
cancado.
b. Quais as dificuldades encontradas na elaboracédo deste projeto? Como superaram
0s obstaculos?
c. De que forma o insetuino poderia ser utilizado (com as devidas implementacées)
em areas como resgate, agricultura, logistica, entre outras?
d. Reflita se as seguintes situa¢des ocorreram:
i. Colaboracdo e cooperacao: vocé e 0s membros de sua equipe interagiram
entre si, compartilhando ideias que promoveram a aprendizagem e o desen-
volvimento deste projeto?
ii. Pensamento critico e resolucdo de problemas: vocé conseguiu identificar os
problemas, analisar informac6es e tomar decisGes de modo a contribuir para o
projeto desenvolvido?
e. Relina todos os componentes utilizados nesta aula e os organize novamente, jun-
to aos demais, no kit de Robdtica.
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