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Este trabalho apresenta resultados de um processo investigatério de robética educacional,
com énfase na geracao de trajetérias de deslocamento suave para micro servo motores,
sendo estes, acionados e controlados com plataforma Arduino. O objetivo do trabalho é
demonstrar a minimizagdo de erros de posicionamento e de seguimento de trajetdrias
executadas por moéveis acionados por micro servo motores. Tais motores apresenta
movimentos que respondem a comandos operacionalizados por programagdo em C++ com
a placa Arduino Uno. O estudo que resultou na elaboragdo dessa proposta teve sua
motivacao pautada pela necessidade de se desenvolver rotinas que suavizem as trajetérias.
Além disso, resultem em movimentos delicados e com reducdo de erros, tanto de
posicionamento quanto de seguimento de trajetérias, visando aplicagdes em mecanismos de
realizacao de tarefas autbnomas. Os procedimentos metodoldgicos envolvem, inicialmente,
uma etapa de obtengcdo das trajetdrias polinomiais com uso do Software Scilab para
posterior programacao em Arduino. Nessa etapa foram geradas e testadas trajetdrias
polinomiais de primeiro, terceiro e quinto grau. A obtengéo da trajetéria de primeiro grau, do
tipo P(t):at+b, foi obtida para um deslocamento de um ponto inicial ( t,, P, ) até um
ponto final ( t;,P; ). Para a trajetéria de terceiro grau do tipo P(t)zat3+bt2+ct+d foi
considerada a velocidade inicial e final igual a zero, ou seja, P'(t0)=0 e P'(tf)=0, a
fim de suavizar a arrancada e a chegada do deslocamento. Para a trajetéria de quinto grau,
do tipo P(t):at5+bt4+ct3+dt2+et+f, foi considerada, também, a aceleracdo inicial e
final igual a zero, ou seja, P"(t0)=0 e P"(tf)=0 , para suavizar ainda mais a
arrancada e a chegada do deslocamento. Outra etapa consiste na captura de dados com
uso do software Tracker para verificacdo dos resultados referente a tempo e posicdo dos
deslocamentos. Desse modo foi possivel efetuar a comparagdo entre as trajetérias
realizadas e desejadas com processamento dos dados e plotagem dos graficos no software
Scilab. Os resultados mostram que a geracdo de trajetérias de deslocamento suave
proporcionam uma reducéo significativa nos erros de posicionamento e de seguimento de
trajetorias. Quanto maior o grau do polindbmio, melhores os resultados devido as condi¢oes
iniciais e finais do movimento. A analise grafica do comparativo dos erros evidencia essa
afirmacado. Nesta agdo €& possivel concluir que a programacao de acionadores com
suavidade de movimentos e com reducdo de erros dependem da geragdo de trajetérias
estratégicas. A geracdo dessas trajetorias envolve ampla aplicagdo de conhecimentos
matematicos, de programacédo e simulacdo em ambientes computacionais. Isso tudo
convergindo com as premissas de desenvolvimento cientifico e tecnolégico no ambiente dos
Institutos Federais, numa relagao estreita com os processos educativos.
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