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Desenvolvimento de um dispositivo robodtico operado
remotamente, capaz de realizar inspecoes e medicoes em
ambientes Insalubres e de alta periculosidade para
trabalhadores, garantindo a atenuacao de riscos pertinentes as
atividades realizadas em espaco confinado.

Justificativas

Todo trabalhador esta sujeito a riscos pertinentes ao seu
ambiente de trabalho, no entanto, atividades realizadas em
espacos confinados exigem uma atencao ainda maior por se
tratar de ambientes nao projetados a ocupacao humana.

No ambiente industrial ha varias tarefas que demandam
a entrada de trabalhadores em espacos confinados. Em funcao
do grau de risco, deve-se sempre adotar praticas seguras e
desenvolver alternativas para garantir a atenuacao de riscos
nesses ambientes.

Metodologia

O objetivo Inicial do projeto fol concebé-lo utilizando
materiais reutilizados e acessiveis a fim de se obter um baixo
custo de construcao.

Figura 1. componentes que constituem o robo.

Um conjunto de varias pecas mecanicas usinadas
especificamente para o0 projeto — como mancais, eixos e chassi
— constitul a estrutura mecanica do robo.
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O codigo-fonte responsavel pelos movimentos realizados
pelo dispositivo fol criado em linguagem C e incorporado em uma
plataforma Arduino.

Os movimentos direcionais do rob0 sao executados pelo
operador através de botOes virtuais presentes no aplicativo
Android desenvolvido especialmente para o projeto.

As Imagens e o0s dados capturados do ambiente sao
transmitidos através de um rede Wi-FI para um centro de
processamento e analise de dados.

As Informacoes coletadas sao utilizadas para se tomar as
devidas providencias antecipadas, no intuito de evitar a exposicao
de trabalhadores a ambientes de alto risco.

Transmissao dos movimentos
do robd

Transmissao das imagens e de
dados do ambiente

Figura 2: esquema de funcionamento do robo.

Resultados e discussao

Alinhado ao objetivo Inicial do projeto

para O
desenvolvimento de um novo dispositivo para atenuar 0S riscos
envolvidos ao trabalho em espaco confinado, buscou-se nao so

um produto que agregasse valor material, mas também
possibilitasse a aplicacao da tecnologia para garantir a seguranca
do trabalho desenvolvido por pessoas.

Conforme fol previsto, as operacoes executadas pelo robo
atenderam as expectativas de inspecao de locais de alto risco.
Nos testes realizados apos sua construcao foi possivel captar e
transmitir em tempo real o que acontecia no local a ser visitado
por um trabalhador.

Todo conhecimento adquirido iImplica em
responsabilidade, que deve ser alinhada ao compromisso com o
proximo, permitindo o desenvolvimento pleno de um trabalho e
mantida, em primeiro plano, a um compromisso ético.
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