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O SURTO DE UMA NOVA PANDEMIA NO MUNDO

O Sars-Cov-2, mais conhecido como coronavirus (COVID-19), originou-se na cidade de Wuhan na China no ano de 2019 com seus primeiros casos de infeccdo reconhecidos em
animais, pois era incomum a infeccdo em seres humanos. Foi constatado o virus em um grupo de pessoas que frequentava um mercado popular da cidade, onde
comercializavam animais selvagens mortos e vivos, podendo um deles estar com o virus e consequentemente contaminado aquele grupo. Logo depois, foi averiguado em
outras pessoas que nao frequentavam aquele local os mesmos sintomas de contaminacdo, onde chegaram a conclusdo de que o virus se adaptou ao ambiente externo e se
espalhou através de goticulas de saliva, espirros ou tosses presentes no ar.

Desde entdo, a infestacgdo so foi piorando devido ao funcionamento dos comércios e a movimentagao de pessoas por todo o mundo de maneira direta e indireta, e com o
passar dos meses afetou muitas familias, industrias, escolas, comércios e etc.

Portanto, houve a necessidade de métodos que realizassem a descontaminagdo das superficies, objetos e tecidos de uma maneira rdpida e util para auxiliar na pausa da
propagacao do novo virus, além também de acabar com fungos e bactérias presentes no ar.
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OBJETIVOS DO PROJETO

* O objetivo desse projeto € criar um rob6 capaz de andar sozinho desviando de obstaculos, limpando o
chao e descontaminando o ar, auxiliando na limpeza de escolas, hospitais, prédios comerciais e locais
onde ha necessidade.

* O foco principal é acabar com os virus presentes no ambiente, uma vez que houve um surto recente de
COVID-19 e também pelo fato de que os virus possuem a capacidade de mutacao, ou seja, conseguem
sempre ficar cada vez mais poderosos a vacinas.

* O rob0 possuira 3 rodas, sendo uma delas sem automacao especifica mas com uma funcao importante.
A pessoa pegara esse robo e colocara no ambiente desejado para descontaminacao, apos liga-lo e
coloca-lo sobre o solo o rob6 automatizado comecara sua funcao sozinho, limpando todo o chao e
descontaminando o ar. Seus movimentos serao involuntarios e conseguira desviar de objetos e
barreiras presentes no local.
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DESENVOLVENDO O ROBO

* O robo6 possuira uma placa Arduino, sensor ultrassonico de distancia, dois motores CC, 3 rodas, recipiente para produtos de limpeza, lampada ultravioleta e
UVC e uma bateria para alimentagao de todo o conjunto. A partir do momento em que o robd é acionado os LEDs UVC entram em funcionamento e o produto que ficara
armazenado no recipiente é langado através dos bicos de pulverizacdo descontaminando e limpando o chao.

* Os LEDs UVC sao responsaveis por fazer a descontaminacao dos objetos, tecidos e também do ar através da emissao dos Raios ultravioletas,
guebrando a camada protetora dos virus e consequentemente inativando eles. Ja o produto que serd lancado ao solo é o lysoform, responsavel por
desinfetar e limpar o chao. Usando de maneira correta de acordo com a indicacao do fabricante ndo trds risco algum para as pessoas, mais é
importante todo o cuidado no manuseio do produto.

* Sobre os LEDs UVC, é importante falar que sua incidéncia é nociva aos seres humanos, pois também contém os raios UVA e UVB que em contato
com a pele pode auxiliar no desenvolvimento do cancer de pele. Por isso, o0 Rob6 apds ser ligado tera um tempo para comecar a descontaminacao e
dessa forma a pessoa conseguira sair do local sem problema algum.
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‘ PROTOTIPO DO PROJETO NA PLATAFORMA TINKERCAD




CODIGO UTILIZADO PARA O FUNCIONAMENTO DO ROBO

11 ;S CF++ code

4 Desviar de obstaculos

7 int DISTANCTI2Z2 = O0O;

S lJong readUltrascnicDistance (int triggerPin, int echoPin)
10 {

3 35 & pinMode (ExriggexrPin, OUTPUT) ; f/ Cleaxr the triggex

12 digitalWrite (txriggexrPin, ILOW) ;

= de ayMicroseconds (2) ;

14 '/ Sets the triggexr pin toc HIGH state for 10 microseconds
15 algltal';\‘lr'_‘ce(:rigger?in, HIGH) ;

1& delayMicroseconds (10) ;

177 digitalWrite (txriggexrPin, ILOW) ;

18 p::_‘-.;_‘biode (echoPin, INPUT);

19 / Reads the echo pin, and returns the scund wave travel time in microseconds
20 return pulseIn(echoPin, HIGH) ;

23 void setup ()

24 {

2 Serial.begin(9600);

27 pinMode (10, OUTPUT) ;

23 pinMode (11, OUTPUT) ;

29 pinMode (2, OCUTPUT) ;

30 rpinMode (2., CUTPUT) :




Y U s

SJOHUBWNHOW D

VOO OO OO0 b o o oy oD o0 B B b B (0 (0 (0 (0 (3 (0 () ()

JAUNBWNMFOWMD

- 3
i

}

rpinMode (&, CUTPUT)
ppinMode (7, CUTPUT)

N

void loocp ()

{

DISTANCIZ = Q0.01723 ¥ readUltrascnicDistance (l32,

Serial. . printin (DISTANCIZ2) ;
digitalWxrite (10, HIGH) ;
dlgltalWr te(ll, HIGH) ;
v Se a disté&ncia for mencs aguse
if (D SHANCIA < ©9) {
4 moto gira negativo
dlg alW*lte(é, CwW) ;
dl SitalWxrite (3, HICGCE);
mote 2 gira negativo
dl SitalWxite(e, ICW) ;
digitalWxite (7, HIGE) ;

M
(W]
()

N,

. distadancia entre ©0 = Z00C
3-F (D ST2ANCIZD >— &0 && DISTZNCIEA <=
4 motor 2 nac funcicna
dlg talWxite (2, IL.COW) ;
dl ;talWVLte(B, LCW) ;
mote 1 gira positivo
dl StalWwxite (<&, HIGCE) ;
digitalWxite (7, LCW) ;

‘-.__. ()

/ distancia maiox e ¥
3 f (bDisTawNcia >=— 200) 3

200)



61 /[ motor 1 gira positive
62 digitalWrite(2, HIGH);
63 digitalWrite(3, LOW);
04 /] moto 2 gira positivo

63 digitalWrite (6, HIGH);
66 digitalWrite(7, LOW);

simulation ‘CEI:CITTLG”
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8 delag(l0);

Cligue aqui para ver nosso projeto!



https://www.tinkercad.com/things/hHrdZT19PNb-daring-migelo/editel?tenant=circuits

CONCLUSAO

No decorrer do desenvolvimento desse projeto, conseguimos abordar muitos conceitos de programacao e também
aprimorar nossas informacdes da pandemia, uma vez que pesquisamos sobre os virus para poder elaborar esse robo. Nesse
projeto, usamos o conceito de robo que desvia de obstaculos, onde ele préprio consegue percorrer um determinado
perimetro e realizar a descontaminacado. Programado em linguagem C++ e com seus sensores integrados, é facil sua
utilizacao por qualquer pessoa, pois uma vez programado nao ha a necessidade de trabalhar mais em cima dos cédigos,.

O trabalho em equipe foi colocado bastante em pratica, onde nds participantes dividimos tarefas e fizemos reunides
remotas para concretizar nosso projeto e sanar as nossas proprias duvidas.

Esse prototipo € de extrema importancia no combate de virus, bactérias e fungos presentes nos tecidos, objetos e no ar,
auxiliando também na limpeza didria de um ambiente sem a intervencao humana. Dessa forma, a pessoa consegue realizar
outras tarefas enquanto o robo6 faz a limpeza e descontaminacao;




