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Objetivo

Desenvolvimento de um robd para auxiliar no
combate a COVID-19, e outros agentes
patogénicos.

11l Workshop Brasileiro de Cidades Inteligentes - WBCI CSBC2022



Definicao do Problema

@ A doenca COVID-19 causada pelo virus SARS-CoV-2.

» O virus SARS-CoV-2 pode se incubar em humanos por 2 a 10 dias.
Durante esse periodo, as goticulas expelidas podem cair em diferentes
superficies, ou o virus pode se espalhar ao tocar a m3o da pessoa
infectada que tocou a boca e depois algum objeto.

» Qutro fator problemdtico é o tempo que o virus permanece ativo fora do
corpo, pois 0 SARS-CoV-2 foi detectado na forma infecciosa 72 horas
em plastico, 48 horas em aco inoxidavel, 4 horas em cobre e até 24
horas em papeldo.

» No Brasil, em 03/08/2022, 265 pessoas morreram, o total acumulado
de mortes foi de 679.275 e os casos confirmados de infeccdo somam
33.924.061°.

“https://covid.saude.gov.br/
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Contribuicoes da Pesquisa

@ Social
» Dar mais seguranca na realizacdo de atividades em grupo, como aulas
presenciais, plantdes de emergéncia hospitalar, entre outros.
@ Tecnoldgica

» Desenvolvimento de uma plataforma robética de baixo custo.
» Desenvolvimento de um sistema robdtico para aproximar as fontes de
radiacdo dos objetos a serem esterilizados.
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Modelo Matematico

@ /éo comprimento da fonte luminosa;
@ o € o angulo congruente foramdo pela bissetriz do tridngulo
APB;
A ¢ B
| @  é o fluxo total de irradiagdo em Watts (W); e
N T ; @ 3¢ a distancia entre o ponto P e a fonte luminosa.
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Especificacdo da fonte de radiacdo

Parametro Valor
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Projeto do robo
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Projeto do robo
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Eletronica

Regulador 5V : Regulador 3V
v
Sensor de ‘ ‘
Corrente STM32 BluePill L MU

PIO —wm—){ Receptor RF ‘

0
GPI
Drive de Drive do motor
Inversor movimentagao q oy
do motor "
l (e z
J —
Motor de Passo ‘U Sorar J
Motor de D
Movimento

Lampadas UV

11l Worksh ro de Cidades Inteligentes - WBCI CSBC2022




Projeto de Software

i O médulo de operacdo serd responsdvel por receber os comandos e transmiti-los ao
firmware que fard o interfaceamento direto com o hardware.

ii O médulo de telemetria deverd prover dados dos componentes do robdé como baterias,
sensores e lampadas.

iii Os médulos foram implementados em C/C++.
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Experimentos

E C
F 1 B

. @ os quadrados representam as mesas de
i' estudante;
J @ o retangulo a mesa de professor; e
d @ as setas indicam a diregdo do robd.
%

WG AP
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Experimentos

comprimento x largura x altura (m)
As mesas de estudante 0,9 x0,6 x0, 75;
A mesa de professor 1,6 x0,7 x0, 75;

,......
®© 6 6 ¢

As distancias entre as mesas de estudante é de
0,6 metros e as fileiras possuem 0,9 metros de
distancia;

==

@ drea total a ser exterilizada foi de 8, 68m?.
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Experimentos

E C
F 1 B
: @ |Inicialmente o robd parte do ponto A;
j @ Segue a orientacio ABCEFGHGIJ.
4 @ Ao chegar no né J ele revisita o né F e executa
: a sequéncia FJBA.
:' @ Ao chegar no né A ele completa a esterilizagdo.
WG AP
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Experimentos

Table 1: Dados de entrada. Table 2: Estimativa de tempo em relacio ao nimero de lampadas.

Descricio Dado Nimero de Ldmpadas  Tempo de exposi¢cdo (s)
1 26.94

a (cm) 100
2 13.45

I (cm) 90
3 8.98

v (W) 25 4 6.73

Ganho % de ¢ 0.85 5 5'39

5 .
Dose (mWs/cm?) 5.8 6 449
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Experimentos
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Conclusao e Trabalhos Futuros

@ Desenvolvimento de uma plataforma robética mével
tele-operada para atuagdo em missdes de desinfeccdo em um
ambiente estruturado;

@ A plataforma robética é de baixo custo;

@ Como trabalho futuro pretendemos estender a capacidade de
locomoc3o da plataforma de maneira a torna-la auténoma.
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