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Resumo: O presente trabalho consiste na construgio
de um rob6é humandide, destinado a pesquisa, apto a
participar de competigdes de futebol de robds
organizadas a nivel mundial pela Robocup. Para tanto, o
projeto obedece aos moldes da Humanoid-League
KidSize. S3o introduzidos também, os conceitos de
Ponto de Momento Nulo (Zero Moment Point) [1] e
Centro de Pressdo (Center of Pressure) [2], importantes
referéncias a respeito da dindmica bipede e que
posteriormente  favorecerdo o controle do robo
construido até entdo.

1. Introducgdio

Robos antropomorficos constituem apenas uma
pequena parcela dos varios tipos de robos existentes,
mas certamente, quando se pensa em robds eles sdo a
primeira imagem que vem a nossas mentes. Ha muitos
anos cientistas e engenheiros de diversas areas buscam o
desenvolvimento de maquinas pensantes semelhantes a
nds, mas ainda hoje, robds humanoéides ndo sdo comuns.
Isso porque robds humanoide apresentam uma grande
complexidade construtiva pelo seu grande niimero de
articulagdes e principalmente por sua locomocdo sobre
duas pernas.

2. Metodologia

Em trabalhos anteriores de iniciagdo cientifica
desenvolveu-se o projeto mecanico e elétrico do robd,
no entanto, nenhum protétipo foi construido e embora
se tenha realizado simula¢des, somente com a
construgdo do prototipo pode-se realizar os ajustes e
consolidar o projeto final.

Assim, neste trabalho, utilizando-se do maquinario
disponivel nos laboratorios mecanicos da FEI,
usinaram-se as pegas, exibidas na figura 1, realizando ao
longo do processo de fabricagdo, ajustes e adequagdes
do projeto, permitindo a montagem e total
funcionalidade do protdtipo.

Figura 1 — Conjunto de pegas usinadas.

3. Resultados
Como resultado deste trabalho obteve-se o prototipo
da estrutura mecanica exibido na figura 2.

Figura 2 — Estrutura mecénica do robo.

4. Conclusoes
Realizou-se até entdo a construgdo do prototipo
mecanico, possibilitando futuramente, pesquisas acerca
da dindmica de locomogdo bipede, assim como, a
participacdo em competi¢des da Humanoid-League de
futebol de robds.
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