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RESUMO: Diversas entidades oficiais no mundo divulgam informacdes sobre diversos indicadores afim de
conhecer o panorama atual da situacdo e necessidade da populagdo. Um indicador relevante é o social, que
no Brasil é divulgado pelo Instituto Brasileiro de Geografia e Estatistica (IBGE), que apresenta dentre
diversas informagdes, 6,7% da populacdo brasileira com algum tipo de deficiéncia em 2018. Sé&o quatro
tipos de deficiéncias consideradas pelas entidades oficiais: a) auditiva; b) visual; ¢) motora e d) mental.
Existem diversos trabalhos cientificos desenvolvidos e em desenvolvimento, por meio do uso de tecnologias,
para gerar um produto final capaz de auxiliar na melhoria da qualidade de vida das pessoas com algum tipo
de deficiéncia. Baseado nessas informagoes, este trabalho tem como objetivo geral desenvolver um protétipo
robético para auxiliar estudos envolvendo pessoas com problemas de locomocgéo, baseado na plataforma
Arduino e sensores.
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INTRODUCAO

De acordo com a Organizacao Mundial de Saide (OMS), uma em cada sete pessoas possuem alguma
deficiéncia, resultando em mais de um bilhdo de pessoas deficientes no mundo. A falta de estatisticas sobre
pessoas com deficiéncia dificulta planejar e implementar politicas de desenvolvimento que melhoram as
vidas das pessoas com deficiéncia (ONU, 2018).

A Organizacdo das Nac6es Unidas (ONU) alerta ainda que 80% das pessoas que vivem com alguma
deficiéncia residem nos paises em desenvolvimento.

Dados do Instituto Brasileiro de Geografia e Estatistica (IBGE), por meio do Panorama Nacional e
Internacional da Producdo de Indicadores Sociais de 2018, revelam que 6,7% da populacdo brasileira tem
algum tipo de deficiéncia. S&o consideradas quatro tipos de deficiéncias: auditiva, visual, motora e mental
(Simdes; Athias; Botelho, 2018).

A tecnologia, por meio do desenvolvimento de equipamentos, acessorios e sistemas pode auxiliar na
qualidade de vida das pessoas com deficiéncia (Amorim, 2017; Hirata, 2018). Uma das grandes areas da
tecnologia que pode contribuir para a melhoria de vida de pessoas com deficiéncia é a robdtica (Reis, 2017).

O trabalho de Lacey e Losada (2008) apresenta a evolucdo do Guido, um andador inteligente
desenvolvido pela Haptica em Dublin na Irlanda, ele consiste de um apoio rob6tico para caminhar. Segundo
0 autor, o andador proporcionando-lhes um meio seguro de fazer exercicios de forma independente, bem
como assisténcia a navegagao em novos ambientes.

O trabalho de Fusco et al. (2014) apresenta um projeto que tem como objetivo auxiliar o deficiente visual a
locomover/orientar nas ruas da cidade. Este artigo centra-se na necessidade de auto localizacdo dos pedestres
com deficiéncia visual, que s&o confrontados com o desafio de se situar diante de cruzamentos, por exemplo.

A cadeira de rodas é um dos dispositivos mais comumente usados para melhorar a mobilidade
pessoal, 0 que é uma precondicdo para desfrutar os direitos humanos e viver com dignidade, e ajuda pessoas
com deficiéncia a se tornarem membros mais produtivos de sua comunidade. Para muitas pessoas, uma



cadeira de rodas apropriada, bem projetada e adequada pode ser o primeiro passo para a inclusdo e
participacdo na sociedade (SEDPDSP, 2014).

As tecnologias que visam melhorar a mobilidade tem se desenvolvido muito para que ndo somente se
crie maquinas que possam se locomover no espaco em que se encontram e realizem tarefas, mas também
para que permita maior autonomia para aqueles que necessitam de um meio melhor para se locomover.

O objetivo geral deste projeto consiste em desenvolver um protétipo robdtico para cadeirantes,
baseado na plataforma Arduino e sensores, que se locomova de forma autdbnoma, desviando de obstaculos e
detectando a sua localizacdo, para conseguir concluir um trajeto sem a interferéncia do usuério. Este
protétipo estd sendo desenvolvido para cadeirantes com a finalidade de se unir no futuro e complementar um
projeto maior, que consiste em desenvolver um software para auxiliar a comunicacdo de pessoas que
apresentam limitacGes motoras e de fala, por meio visual, com o auxilio de uma camera.

FUNDAMENTACAO TEORICA
Para este projeto, que ja estd em desenvolvimento, sua fundamentacdo teorica foi baseada nos
seguintes aspectos:

1. Estudo dos trabalhos relacionados: para nortear a metodologia e verificar a viabilidade do uso de
sensores e tecnologias.

2. Estudo da Linguagem C, Linguagem Arduino e da plataforma Arduino: A Linguagem Arduino
é baseada na linguagem de programacéo estruturada C, que € uma das mais difundidas no mundo. O Arduino
é uma plataforma de prototipagem eletrénica open-source que se baseia em hardware e software flexiveis e
faceis de usar e, ainda utiliza bibliotecas que facilitam o desenvolvimento do codigo do projeto, facilitando a
comunicagdo com o0s sensores. Com isso, foi possivel implementar a parte I6gica (detec¢do de obstaculos e
trajetdria), a partir dos sensores utilizados neste projeto.

Dentre os sensores do projeto, constam:

e Sensor ultrassénico: Calcula a distancia entre um objeto e o sensor, capaz de desviar de obstaculos.

Figura 1 - Sensor ultrassonico, HC-SR04.
Fonte: https://www.filipeflop.com/produto/sensor-de-distancia-ultrassonico-hc-sr04/

 Sensor Optico Reflexivo: Capaz de seguir uma linha, como se fosse um trilho.
e

Figura 2 - Sensor Optico reflexivo, TCRT5000.
Fonte: https://www.eletrogate.com/modulo-sequidor-de-linha-tcrt5000

o Sensor de cor: Capaz de detectar e diferenciar tonalidades de cores.
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Figura 3 - Sensor de cor, TCS3200.
Fonte: https://www.eletrogate.com/modulo-sensor-de-cor-gy-31-tcs230-tcs3200

O projeto serd aperfeicoado durante a sua realizagdo, devido aos estudos das dificuldades de
locomocao de um cadeirante.

3. Avaliacdo e analise dos resultados: Ao final do projeto, o prot6tipo robotico sera colocado em
diversas situagcdes que um cadeirante tem no seu dia a dia, baseado nos estudos realizados anteriormente
neste projeto.

METODOLOGIA

Este trabalho estd sendo desenvolvido a partir de um estudo exploratério de outros trabalhos
existentes sobre 0 mesmo tema. Este estudo exploratorio, em conjunto com os estudos sobre as dificuldades
de pessoas que perderam parte, ou toda, habilidade motora, estdo gerando os requisitos necessarios para o
desenvolvimento do projeto.

A ideia de utilizacdo dos sensores descritos a seguir é fundamentada nas seguintes agdes:

o O sensor ultrassdnico pode detectar obstaculos a sua frente, o que tornara possivel o
redirecionamento do robé.

o As rotas poderdo ser pré-definidas, por isso a ideia da inser¢do do sensor seguidor de linha
no projeto, fazendo com que o protétipo fiqgue sempre na rota, mas caso haja um obstaculo ele desviara o
percurso e tentara voltar para a rota pré-definida.

o O sensor de cor servira para diferenciar os comodos de uma casa por exemplo, juntamente
com o sensor seguidor de linha.

Até o momento de finalizacdo deste artigo, ja foram implementados o sensor ultrassénico e 0s
sensores seguidores de linha estdo em fase inicial de testes. Ainda ndo foi implementado nada a respeito do
sensor de cor. A Figura 4 apresenta algumas imagens do protétipo em desenvolvimento.

ah O N 2
Figura 4 — Exemplos de imagens do protétipo em desenvolvimento.
Fonte: Elaborada pelo autor.

O uso do micro servo é para girar o sensor ultrassdnico de 0 a 180°, ampliando seu campo de vis&o.

Até o presente momento, a implementagdo e testes do sensor ultrassénico foi bem-sucedida, e o
protétipo anda para frente até encontrar um obstaculo com distancia maxima de 5cm. Caso encontre, 0 servo
vira 0 sensor para a esquerda (0°) e para direita (180°) e realiza uma sequéncia de testes condicionais,
comparando as distancias da direita e da esquerda. O rob0 seguira para o trajeto com a maior distancia.
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O uso do sensor ultrassénico € para determinadas situacdes bem definidas e delimitadas, com por
exemplo na reducdo da velocidade dos motores quando um obstaculo estiver a 1 metro, diminuindo a
velocidade a medida que se chegue mais perto. H& algumas situacdes de perigo a serem testadas, devido ao
uso do sensor ultrassdnico, como por exemplo em um desnivel (escada), em sua parte superior, 0 sensor
ndo ira detectar nenhum obstaculo na entrada da escada.

CONCLUSOES

Os resultados preliminares mostraram que o projeto é vidvel e que os sensores escolhidos
anteriormente vao poder atuar de maneira integrada, permitindo atender a diversas situacfes em que um
cadeirante possa necessitar em seu dia a dia. Embora possam surgir outros tipos de situacGes que exijam a
otimizacdo do cédigo em desenvolvimento ou a colocagdo de mais sensores, até 0 momento a plataforma
Arduino vem satisfazendo as necessidades do objetivo deste projeto.

Entretanto, a arquitetura proposta apresenta algumas falhas quanto a alguns cenérios, isso por conta
de que o sensor ultrassdnico, retorna apenas a distancia dos objetos que estdo a sua frente na mesma altura de
onde fora posicionado, logo, caso o obsticulo esteja abaixo do seu campo de visdo ou ndo haja uma
superficie, ele ndo seré detectado e o robd ird continuamente tentar ir para a frente. Por isso, este protétipo é
apenas utilizdvel em ambientes com superficie totalmente plana e sem obstaculos menores que 4,7
centimetros.
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