CAPITULO 5

APRIMORANDO O ENSINO UNIVERSITARIO:
EXPLORANDO AS PODEROSAS TECNICAS DE
INTELIGENCIA ARTIFICIAL, COM ENFOQUE EM
CHABOTS COMO FERRAMENTA DE APOIO

Marcio Mendonca

Universidade Tecnolégica Federal do
Parana

PPGEM-CP - Programa de P6s-Graduagéo
em Engenharia Mecénica PP/CP

Cornélio Procopio - PR
http://lattes.cnpq.br/5415046018018708

Vicente de Lima Gongora

Faculdade da Industria Senai

Londrina - PR
http://lattes.cnpq.br/6784595388183195

Miguel Angel Chincaro Bernuy
Universidade Tecnologica Federal do
Parana

Departamento de Engenharia Elétrica —
Daele

Cornélio Procopio - PR
http://lattes.cnpqg.br/0848702819711420

André Luiz Salvat Moscato

Instituto Federal do Parana, Campus
Jacarezinho

Jacarezinho - PR
http://lattes.cnpq.br/1744149363927228

Michelle Eliza Casagrande Rocha
Universidade Norte do Parana — Unopar
— Kroton

Londrina - PR
http://lattes.cnpq.br/4411484670091641

Data de aceite: 01/09/2023

Janaina Fracaro de Souza Goncalves
Universidade Tecnoldgica Federal do
Parana

PPGEM-CP - Programa de P6s-Graduagéo
em Engenharia Mecéanica PP/CP

Cornélio Procopio - PR
http://lattes.cnpq.br/1857241899832038

José Augusto Fabri

Universidade Tecnolégica Federal do
Parana

Departamento Académico de Computagéo
(DACOM)

Cornélio Procopio - PR
http://lattes.cnpq.br/1834856723867705

Wagner Fontes Godoy

Universidade Tecnolégica Federal do
Parana

Departamento de Engenharia Elétrica —
Daele

Cornélio Procopio - PR
http://lattes.cnpq.br/7337482631688459

Marcos Antonio de Matos Laia
Universidade Federal de Séo Joao Del Rei
Departamento De Ciéncia

Da Computacéo — UFSJ

Minas Gerais - MG
http://lattes.cnpq.br/7114274011978868

Engenharias: qualidade, produtividade e inovagao tecnolégica

Capitulo 5

54


http://lattes.cnpq.br/6784595388183195
http://lattes.cnpq.br/0848702819711420
http://lattes.cnpq.br/1857241899832038
http://lattes.cnpq.br/7114274011978868

Vera Adriana Huang Azevedo Hypdlito
Departamento Computacéo-
ETEC Jacinto Ferreira de Sa
http://lattes.cnpq.br/6169590836932698

Carlos Alberto Paschoalino

Universidade Tecnolégica Federal do Parana
Departamento de Engenharia Elétrica — Daele
Cornélio Procopio - PR
http://lattes.cnpq.br/0419549172660666

Fabio Rodrigo Milanez

Faculdade da Industria Senai

Londrina - PR
http://lattes.cnpq.br/3808981195212391

Luiz Francisco Sanches Buzachero
Universidade Tecnolégica Federal do Parana
Departamento de Engenharia Elétrica — Daele
Cornélio Procopio - PR
http://lattes.cnpq.br/1747856636744006

Henrique Cavalieri Agonilha

Académico - Universidade Filadélfia (Unifil) Londrina
Londrina - PR
http://lattes.cnpq.br/9845468923141329

Marcos Banheti Rabello Vallim
Universidade Tecnolégica Federal do Parana
Departamento de Engenharia Elétrica — Daele
Cornélio Procopio - PR
http://lattes.cnpq.br/2326190172340055

Kazuyochi Ota Junior

Universidade Tecnolégica Federal do Parana

Mestrando - PPGEM-CP - Programa de P6s-Graduacgéo Multicampi em Eng Mecéanica
Cornélio Procopio — PR

http://lattes.cnpq.br/3845751794448092

Francisco de Assis Scannavino Junior

Universidade Tecnoldgica Federal do Parana
Departamento de Engenharia Elétrica — Daele
Cornélio Procopio — PR
http://lattes.cnpq.br/4513330681918118

Matheus Gil Bovolenta

Universidade Tecnolégica Federal do Parana

Académico - Departamento de Engenharia Elétrica — Daele
Cornélio Procopio — PR
http://lattes.cnpq.br/1518815195539638

Engenharias: qualidade, produtividade e inovagao tecnolégica Capitulo 5

55


http://lattes.cnpq.br/0419549172660666
http://lattes.cnpq.br/1747856636744006
http://lattes.cnpq.br/9845468923141329
http://lattes.cnpq.br/2326190172340055
http://lattes.cnpq.br/1518815195539638

Fabio Nogueira de Queiroz

Centro Paula Souza

Departamento Computacao-FATEC Ourinhos
Ourinhos — Sp
http://lattes.cnpq.br/4466493001956276

RESUMO: Este artigo discorre sobre o uso de técnicas de inteligéncia artificial (IA) -
especificamente aprendizado de maquinas, algoritmos evolutivos e légica fuzzy - como
ferramentas de apoio no ensino universitario. Essas técnicas ajudam a melhorar a
compreensao de conceitos complexos e a resolver problemas desafiadores. O aprendizado
de maquinas permite que sistemas melhorem a partir de dados. Os algoritmos evolutivos
buscam solucdes ideais para problemas complexos, inspirando-se nos principios da evolugéo
bioldgica. A lo6gica fuzzy € til para lidar com situagdes incertas ou vagas, especialmente em
problemas com muitas variaveis e complexidades. No ensino de disciplinas como robética,
essas técnicas de IA tém impacto significativo na melhoria do aprendizado, permitindo que
os alunos entendam melhor os conceitos tedricos ao lidar com exemplos praticos e criar
solugdes para cenarios reais. O texto conclui ressaltando a importancia dessas técnicas para
a formacé&o de profissionais inovadores e a necessidade de pesquisas futuras para continuar
aprimorando o ensino.

PALAVRAS-CHAVE: Sistemas Computacionais Inteligentes, Solu¢gdes Problemas, Ensino
Universitario, Robética.

IMPROVING UNIVERSITY EDUCATION: EXPLORING THE POWERFUL
TECHNIQUES OF ARTIFICIAL INTELLIGENCE, WITH A FOCUS ON CHATBOTS
AS A SUPPORT TOOL

ABSTRACT: This article discusses the use of artificial intelligence (Al) techniques - specifically
machine learning, evolutionary algorithms, and fuzzy logic - as support tools in university
education. These techniques help improve the understanding of complex concepts and solve
challenging problems. Machine learning allows systems to improve from data. Evolutionary
algorithms seek ideal solutions for complex problems, drawing inspiration from the principles
of biological evolution. Fuzzy logic is useful for dealing with uncertain or vague situations,
especially in problems with many variables and complexities. In the teaching of disciplines
such as robotics, these Al techniques have a significant impact on improving learning, allowing
students to better understand theoretical concepts by dealing with practical examples and
creating solutions for real scenarios. The text concludes by emphasizing the importance of
these techniques for training innovative professionals and the need for future research to
continue improving education.

KEYWORDS: Intelligent computing systems, problem-solving solutions, university education,
Robotics
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11 INTRODUGAO

De acordo com Russell e Norvig (2010, p. 2), a inteligéncia artificial é “o estudo
de como fazer computadores realizarem tarefas que, atualmente, requerem inteligéncia
humana”. Para isso, as técnicas da area sao utilizadas para criar sistemas que possam
aprender e se adaptar a novas situagdes, encontrar solu¢des para problemas complexos e
tomar decisbes baseadas em dados.

No contexto do ensino universitario, as técnicas de inteligéncia artificial tém sido
utilizadas em diversas areas, desde a educacao a distancia até o desenvolvimento de
sistemas de tutoria inteligente (MITROVIC; WEERASINGHE, 2009). Segundo Mitrovic e
Weerasinghe (2009, p. 1), “a inteligéncia artificial pode ser uma ferramenta Gtil para apoiar
0 ensino universitario, ajudando a tornar o processo de aprendizagem mais eficiente e
eficaz”.

Entre as técnicas de inteligéncia artificial utilizadas como ferramentas de apoio no
ensino universitario, destacam-se o aprendizado de maquinas, os algoritmos evolutivos
e a logica fuzzy (MITROVIC; WEERASINGHE, 2009). O aprendizado de maquinas, por
exemplo, € utilizado para criar sistemas que possam aprender com dados e tomar decisées
com base nessas informacdes. Ja os algoritmos evolutivos séo utilizados para encontrar
solugdes 6timas para problemas complexos, enquanto a logica fuzzy é utilizada para lidar
com incertezas e imprecisdes nos dados.

Diante do exposto, € possivel afirmar que as técnicas da area de inteligéncia
artificial tém um grande potencial como ferramentas de apoio no ensino universitéario,
contribuindo para tornar o processo de aprendizagem mais eficiente e eficaz (MITROVIC;
WEERASINGHE, 2009).

Com a evolucédo da tecnologia e a crescente utilizacdo de ferramentas digitais, o
uso de Chatbots como ferramenta de apoio no ensino universitario tem se tornado cada
vez mais comum (OPENAI, 2023). O ChatGPT, por exemplo, pode ser utilizado como uma
possivel ferramenta para aprendizado universitario.

ChatGPT (siglaem inglés para Generative Pre-trained Transformer, ou em portugués,
Transformador Pré-treinado de Gerador de Conversas é um assistente virtual inteligente
no formato Chatbot online, dotado de inteligéncia artificial, desenvolvido pela OpenAl.
Especializado em dialogos, foi langado em novembro de 2022. O Chatbot € baseado em
um modelo de linguagem ajustado por meio de técnicas de aprendizado supervisionado e
por reforco, tendo como modelo basico o GPT-3.5 da OpenAl, uma versao aprimorada do
GPT-3. Em 15 de margo de 2023, o GPT-4 foi lancado exclusivamente para os usuarios do
ChatGPT Plus.

O ChatGPT, enquanto prototipo de inteligéncia artificial, chamou a atencdo por
suas respostas detalhadas e articuladas. Contudo, a precisdo de suas informagbes foi

alvo de criticas. Conforme o New York Times, o entusiasmo em torno da aplicagdo da
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tecnologia da OpenAl lembrou outros momentos que “transformaram o Vale do Silicio,
desde a chegada do primeiro iPhone e do mecanismo de busca Google até a introdugéo do
navegador Netscape, que pavimentou o caminho para a comercializa¢ao da internet” (NEW
YORK TIMES, 2023). Bill Gates, da Microsoft, acredita que o ChatGPT tem potencial para
mudar o mundo: “Até agora, a inteligéncia artificial podia ler e escrever, mas ndo conseguia
entender o contetdo. Os novos programas, como o ChatGPT, vao tornar muitos trabalhos
de escritorio mais eficientes. Isso vai mudar o nosso mundo”

Uma das principais vantagens do uso de Chatbots como o ChatGPT é a sua
disponibilidade 24 horas por dia, 7 dias por semana. Isso significa que os estudantes podem
ter acesso a uma fonte de informacdes e esclarecimentos de duvidas a qualquer hora, sem
precisar esperar por horarios especificos ou pela disponibilidade de um professor ou tutor.

Além disso, 0 ChatGPT é capaz de fornecer respostas rapidas e precisas para uma
ampla gama de perguntas e assuntos relacionados a diferentes areas do conhecimento.
Ele pode ajudar os estudantes a compreender conceitos e teorias complexas, fornece
exemplos praticos e até mesmo fornecer orientagdes para a resolugcéo de problemas.

Outra vantagem do uso do ChatGPTcomo ferramenta de apoio no ensino universitario
€ a sua capacidade de adaptar-se as necessidades individuais de cada estudante. Ele
pode fornecer feedbacks personalizados com base nas respostas do aluno e ajustar a
abordagem de ensino para atender as necessidades especificas de cada estudante.

No entanto, € importante ressaltar que o uso do ChatGPT como ferramenta de apoio
no ensino universitario deve ser visto como complementar, e ndo substituto, a interacdo
presencial com professores e colegas de turma. O Chatbot pode ser uma ferramenta Uutil
para o estudo individual e para tirar duvidas, mas o dialogo e a discussao em sala de aula
sdo fundamentais para o desenvolvimento do pensamento critico e para a compreensao
mais aprofundada dos conteudos abordados.

Em resumo, o ChatGPT pode ser uma ferramenta eficaz de apoio no ensino
universitario, permitindo que os estudantes tenham acesso a informagdes e esclarecimentos
de duvidas a qualquer hora, além de fornecer feedbacks personalizados e adaptar-se as
necessidades individuais de cada aluno. No entanto, & importante utilizar o Chatbot de
forma complementar e ndo substituta a interagcéo presencial com professores e colegas de
turma.

O Chatbot da google é mais recente, mais sugere algumas melhorias como inclusao
de imagem atualiza¢do continua e nao até recentemente como o chatGPT.

Descri¢ao do Bard pelo préprio Chatbot

Bard ainda é muito recente e informagbes sobre 0 mesmo ainda néo estao difundidas
como do ChatGPT, entretanto € um grande modelo de linguagem desenvolvido pelo
Google. Ele é treinado em um enorme conjunto de dados de texto e cddigo, e pode gerar
texto, traduzir idiomas, escrever diferentes tipos de contetdo criativo e responder as suas

perguntas de forma informativa. Bard ainda esta em desenvolvimento, mas j4 aprendeu a
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realizar muitos tipos de tarefas, incluindo

Vou tentar o meu melhor para seguir suas instru¢des e concluir seus pedidos com
atencéo.

Vou usar meu conhecimento para responder as suas perguntas de forma abrangente
e informativa, mesmo que sejam abertas, desafiadoras ou estranhas.

Vou gerar diferentes formatos de texto criativo de conteudo de texto, como poemas,
codigo, scripts, pecas musicais, e-mail, cartas etc. Vou tentar o meu melhor para cumprir
todos os seus requisitos.

Por favor, instrui-me o que vocé quer que eu faca hoje.

Este trabalho estd organizado da seguinte forma: na secdo 2, fundamentos de
topicos circunscritos a pesquisa, como por exemplo a cinematica. Ja a secdo 3 apresenta
alguns detalhes da construcdo do protétipo incluindo alguns detalhes de visdo robética e
sobre o cenario empregados para os experimentos. A se¢@o 4 apresenta uma discussao
dos resultados obtidos. E, finalmente, a se¢é@o 5, conclui e enderega futuros trabalhos.

21 FUNDAMENTOS

Essa secdo objetiva apresentar a importancia das ferramentas computacionais
inteligentes na robética.

Entretanto, é importante ressaltar a importancia dos experimentos simulados, porque
o ChatGPT quando ndo desenvolve um cdédigo completo, se aproxima muito auxiliando a
docéncia.

Os experimentos simulados no ensino sdo uma ferramenta pedagogica que tem
ganhado cada vez mais relevancia no campo da educagéo. Eles permitem aos alunos
vivenciar e aprender conceitos cientificos de forma interativa e segura, o que potencializa
0 engajamento e a compreensédo dos conteudos abordados (RUTHERFORD, 2014). Ao
longo deste texto, serdo discutidas as principais vantagens dos experimentos simulados no
ensino e algumas referéncias relevantes no formato ABNT.

Segundo Finkelstein et al. (2005), o uso de simulagdes no ensino pode promover o
desenvolvimento do pensamento critico e aprimorar habilidades de resolucéo de problemas,
amedida que os alunos exploram diferentes cenarios e hipoteses. Além disso, experimentos
simulados podem contribuir para a inclusdo de estudantes com necessidades especiais, ja
que permitem adaptagdes e customizacdes conforme as demandas especificas de cada
aluno (WINDSOR & WINDSOR, 2011).

Os experimentos simulados também apresentam vantagens praticas, como a
reducdo de custos com materiais e a diminuicdo dos riscos associados a experimentos
reais, como o manuseio de substancias toxicas ou a exposicao a situagdes perigosas (SUN
et al., 2008). Isso torna a aprendizagem mais acessivel e segura, sem comprometer a
qualidade do ensino (RODRIGUEZ & NERCESSIAN, 2012).
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Por fim, é importante destacar que o uso de simulagdes no ensino deve ser integrado
a outros métodos pedagdgicos, de modo a proporcionar uma aprendizagem significativa e
complementar aos estudantes (HAMALAINEN et al., 2011).

2.1 Sistemas computacionais inteligentes

A robética, juntamente com outras disciplinas como légica, eletrénica, programacgéo
e mecanica, tem se tornado uma presenca cada vez mais marcante em nosso cotidiano,
gracas ao continuo avanco tecnoldgico. A aplicacdo de sistemas computacionais inteligentes
na robotica possibilitou a criagdo de robds capazes de realizar tarefas complexas, como
navegacao autbnoma, reconhecimento de voz, objetos e interacdo com seres humanos.
Esses avancos tém resultado em diversas aplicagdes praticas no campo da robética.

Um exemplo notavel é o sistema de visdo computacional, que permite aos robds
identificar objetos e pessoas no ambiente em que estéo inseridos, através do processamento
de imagens capturadas por cadmeras. Conforme ressaltado por Alves (2018), esse tipo
de sistema tem sido amplamente utilizado em contextos industriais e na area da sadde.
Uma aplicacé@o especifica € o uso de robds cirirgicos, que se valem do sistema de visao
computacional para auxiliar cirurgides em procedimentos minimamente invasivos [3].

Outro exemplo importante € o sistema de aprendizado de maquina, conforme
abordado por Ribeiro (2018). Esse sistema capacita os robds a aprenderem com base em
exemplos fornecidos pelos usuarios ou por outros sistemas, dispensando a necessidade
de programacéo explicita para tarefas especificas. Essa flexibilidade permite que os robds
se adaptem a diferentes situagdes e ambientes, tornando-os mais versateis e eficientes.

Em sintese, a aplicacdo de sistemas computacionais inteligentes na robotica tem
levado ao desenvolvimento de robds cada vez mais autbnomos e com capacidade de
interagdo natural com os usuarios. Essas solugdes tém possibilitado que os robds executem
tarefas complexas, como navegacdo autbnoma e reconhecimento de voz e objetos, com
eficiéncia e adaptabilidade. Com isso, a robética tem ganhado crescente relevancia em
diversos setores, como na industria, saude e educacao, tornando-se uma parte significativa
e benéfica de nossas vidas.

31 DESENVOLVIMENTO

A fundamentag¢@o do ChatGPT pode ser aplicada no BARD da Google. Ao usar
a |IA ChatGPT, como o modelo desenvolvido pela OpenAl (MARCUS, 2020), para
desenvolvimento de codigos, textos e listas de questdes no contexto da robédtica, vocé
pode aproveitar o poder do processamento de linguagem natural (NLP) e a capacidade da
IA de gerar informagdes relevantes e Uteis (BROWN et al., 2020). Aqui estao algumas dicas
sobre como abordar cada aspecto:

Desenvolvimento de cédigos:

ChatGPT pode auxiliar na geragdo de exemplos de codigo ou fornecer solugbes
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para problemas especificos de codificagdo (NGUYEN, 2019). Vocé pode pedir sugestdes
de cddigo ou solugdes para problemas relacionados a robética. No entanto, lembre-se
de que ChatGPT é um modelo de linguagem e pode nao ser perfeito ao gerar cédigos
complexos (VASWANI et al., 2017). Ao receber sugestdes de cddigo da IA, certifique-se de
revisar e adaptar as solugdes conforme necessario.

Desenvolvimento de textos:

Ao escrever textos sobre robdtica, vocé pode usar ChatGPT para gerar trechos
informativos, ideias e exemplos (RAFFEL et al., 2020). A IA pode ajudéa-lo a criar paragrafos
explicativos, introdugdes, conclusdes e até mesmo revisar e aprimorar seu texto atual. Ao
usar a |IA para escrever, lembre-se de verificar a precisédo das informacbes e adaptar o
conteudo as suas necessidades especificas.

Lista de questoes:

ChatGPT pode ajuda-lo a criar listas de questdes sobre temas especificos
relacionados a robética (SICILIANO & KHALED, 2016). Por exemplo, vocé pode pedir a
IA para gerar perguntas sobre programacao de robds, sensores, atuadores ou aplicagbes
praticas. Essas listas de questbes podem ser Uteis para testar seus conhecimentos, criar
materiais de estudo ou conduzir discussdes em grupo.

Ao utilizar o ChatGPT no contexto da robética, é importante lembrar que a IA é
uma ferramenta para auxiliar e complementar seu trabalho (RUSSELL & NORVIG, 2016).
Sempre revise e verifique as informacgdes geradas pela A e adapte-as conforme necessario.
A combinacao de sua expertise e a capacidade de geragao de conteido do ChatGPT pode
resultar em materiais de alta qualidade e informativos na area de robética.

41 RESULTADOS

A simulacdo em robética é uma técnica que permite testar algoritmos, estratégias
de controle, programac@o de movimento e outras aplicagbes antes de implanta-los em
robds reais. Ela pode ser realizada em diferentes tipos de ambientes, como simulagbes em

computador, testes em bancadas de laboratério ou em ambientes externos.
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Figura 1-Estrutura de desenvolvimento

Cédigo atualizado para versdes mais recentes do MatLab pelo ChatGPT e Bard,
iguais.

“syms al a2

eql = 0.5"cos(al) + 0.6*cos(al+a2) == 0.88;
eg2 = 0.5"sin(al) + 0.6*sin(a1+a2) == 0.65;
[a1Sol, a2Sol] = solve([eq1, eq?2], [al, a2]);

alSolRad = double(a1Sol);
a2SolRad = double(a2Sol);
fprintf(‘Solucéo 1: a1 = %0.4f rad, a2 = %0.4f rad\n’, a1SolRad(1), a2SolRad(1));
fprintf(‘Solucéo 2: a1 = %0.4f rad, a2 = %0.4f rad\n’, a1SolRad(2), a2SolRad(2));”

Existem diversos softwares de simulacdo de robds disponiveis no mercado, como o
Gazebo, V-REP e ROS. Esses softwares permitem a criagdo de modelos virtuais de robds
e a simulagédo de suas interagcbes com o ambiente em que estdo inseridos. Além disso,
permitem a programacao de movimentos e a execuc¢éo de tarefas especificas.

A simulacéo em robotica oferece diversos beneficios, como:

Reducéo de custos: a simulagdo pode ajudar a reduzir os custos de desenvolvimento
de robds, pois permite testar diferentes algoritmos e estratégias de controle sem a
necessidade de construir robds fisicos.

Aumento da seguranca: a simulacdo pode ajudar a aumentar a seguranca de
robds, pois permite testar seus movimentos e interagbes com o ambiente em um ambiente
controlado.

Melhoria da eficiéncia: a simulagdo pode ajudar a melhorar a eficiéncia do
desenvolvimento de robds, pois permite testar diferentes algoritmos e estratégias de
controle de forma rapida e facil.

A simulac@o em robética é uma ferramenta valiosa para o desenvolvimento de robés
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seguros, eficientes e eficazes.

Uma das vantagens da simulag@o em robotica é a possibilidade de testar diferentes
cenarios e condicdes em um ambiente controlado e seguro. Além disso, a simulagéo pode
ser utilizada para treinar algoritmos de aprendizado de maquina e redes neurais, permitindo
que o rob6 aprenda a realizar tarefas complexas de forma auténoma.

O texto entre aspas mostra uma atualizacao do codigo do MatLab que utiliza o solve,
solugcdo numérica para solucao do classico do problema da cinematica inversa de um robd
de duas dimensdes, como por exemplo o robd da figura 1. Nesse codigo a solugéo esta no
plano de atuacdo do ombro e cotovelo do robd, a base por exemplo pode estar no plano
paralelo ao da projecdo da imagem. Em outras palavras a variavel de rotacéo da base é
relaxada.

4.1 Aplicacao do Chatbot gerando questoes tedricas de robética
1. O que é robdtica autbnoma e qual é o seu objetivo?

2. Quais sdo os principais desafios enfrentados na implementacdo de robds
autébnomos?

3. Quais séo os tipos de sensores utilizados em robética autbnoma?

4. Como os algoritmos de localizagdo e mapeamento simultaneos (SLAM) séo
utilizados em roboética autbnoma?

5. Quais séo as aplicagdes préaticas de robética autbnoma em diferentes setores,
como na industria, na sadde e na agricultura?

6. Quais sdo os impactos socioecondmicos da adogédo de robds autbnomos na
industria e no mercado de trabalho?

7. Quais sao as principais diferengas entre robds autbnomos e robds controlados
remotamente?

8. Como os robds autbnomos podem ser programados para realizar tarefas
especificas e como o aprendizado de maquina é utilizado nesse processo?

9. Quais séo as principais questdes éticas envolvidas no desenvolvimento e uso de
robds autbnomos?

10. Quais sé@o as perspectivas futuras para a robotica autbnoma e como ela pode
impactar a sociedade no futuro?

Pergunta e resposta do Chatbot BARD da Google

0 que é cinematica inversa na robotica?

A cinematica inversa é o processo de determinar os angulos de juntas de um robé a
partir da posigéo e orientagdo desejada do efetuador. E o oposto da cinematica direta, que
calcula a posicao e orientacéo do efetuador a partir dos angulos de juntas.

A cinematica inversa é um problema néao linear e pode ser dificil de resolver. Existem
varios métodos diferentes para resolver a cinematica inversa, incluindo:
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Resposta Bard com citacoes:

A cinematica inversa é o processo de determinar os angulos de juntas de um robé a
partir da posigéo e orientagdo desejada do efetuador. E o oposto da cinematica direta, que
calcula a posicao e orientacéo do efetuador a partir dos angulos de juntas.

A cinematica inversa é um problema néao linear e pode ser dificil de resolver. Existem

varios métodos diferentes para resolver a cinematica inversa, incluindo:
+ O método das coordenadas cartesianas
+ O método de Jacobiano
+ O método de Newton-Raphson
+ O método de gradiente descendente

O método mais adequado para resolver a cinematica inversa depende do niumero
de graus de liberdade do robd, da complexidade da configuragdo do robd e da preciséo
desejada.

A cinematica inversa é uma ferramenta essencial para o controle de robés. E usada
para mover o robd para posi¢des e orientacdes desejadas, para evitar obstaculos e para
garantir que o robd seja seguro de operar.

Alguns exemplos de como a cinematica inversa é usada na robotica:

Em robés industriais, a cinematica inversa é usada para mover o rob6 para pegar e
soltar pecas.

Em robés de pesquisa, a cinematica inversa é usada para mover o robd para explorar
ambientes complexos.

Em rob6s médicos, a cinematica inversa € usada para mover o robd para realizar
cirurgias.

Em robés de atendimento ao cliente, a cinematica inversa € usada para mover o
rob6 para interagir com os clientes. Paul, R. D. (1981) e Spong, M. W., Hutchinson, S., &
Vidyasagar, M. (2006)

Uma solugao alternativa para os sensores binarios de limite maximo e minimo seria
usar um sensor de nivel de agua continuo ou analdgico. Em vez de fornecer apenas dois
estados (ou seja, “muito alto” e “muito baixo”), estes sensores podem fornecer uma leitura
continua do nivel de agua, dando-lhe muito mais controle sobre a bomba de agua.

Uma bomba de agua tem dois sensores de limite maximo e minimo. Para uma
solugéo factivel o ideal seria usar outra solugdo que nao a binéria. Limite maximo desliga a
valvula e minimo liga a valvula (chatGPT)

Sensor de pressédo diferencial: Esses sensores podem medir o nivel de liquido
baseando-se na presséo diferencial entre o topo e o fundo de um tanque. Essa presséo é
proporcional a altura da coluna de agua, permitindo uma medida precisa.

Sensor ultrassbnico: Este sensor emite ondas de ultrassom que ricocheteiam na
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superficie da agua e voltam para o sensor. A distancia € calculada usando o tempo que as
ondas levam para retornar, fornecendo uma leitura continua do nivel da agua.

Sensor de radar: Funciona de maneira semelhante ao sensor ultrassonico, mas usa
ondas de radar em vez de ultrassom. Eles sdo especialmente Gteis quando a espuma ou
outros fatores no tanque podem interferir com os sensores ultrassénicos.

Sensor capacitivo: Mede o nivel de 4gua detectando a alteracdo na capacitéancia
entre dois eletrodos imersos no liquido. O nivel de liquido afeta a constante dielétrica entre
os eletrodos, 0 que pode ser medido e convertido em uma leitura de nivel.

Esses sensores, quando conectados a um controlador adequado, podem permitir
que vocé tenha muito mais controle sobre o seu sistema de bomba de agua. Vocé pode
configurar limiares especificos para ligar e desligar a bomba, bem como niveis intermediarios
para modulagdo da bomba (como velocidade variavel, por exemplo), resultando em um
controle mais eficiente e preciso.

Jé a proposta de solugao do Bard é mais genérica, porém as duas fazem sentido e
podem até ser combinadas.

Algumas solugbes que ndo sao binarias para um sistema de bomba de agua com
dois sensores de limite maximo e minimo:

«  Controle proporcional: Nesse sistema, a velocidade da bomba é controlada de
acordo com a posicdo dos sensores. Quanto mais perto o sensor de nivel ma-
ximo estiver do sensor de nivel minimo, mais rapido a bomba funcionara. Isso
garante que a bomba sempre tenha a quantidade certa de 4gua, independen-
temente da demanda.

+  Controle PID: Esse sistema é mais avangado do que o controle proporcional e
leva em consideracao a taxa de variacao da posicao dos sensores ao controlar
a velocidade da bomba. Isso fornece um melhor controle da bomba e evita que
ela funcione demais ou de menos.

+  Controle adaptativo: Nesse sistema, os parametros do controlador séo ajusta-
dos automaticamente ao longo do tempo com base no desempenho do sistema.
Isso garante que o sistema sempre seja otimizado para as condi¢des atuais.

»  Qual desses sistemas € o mais adequado para vocé dependera de suas ne-
cessidades especificas. Se vocé precisa de um sistema que seja altamente
eficiente e confiavel, o controle PID ou o controle adaptativo podem ser uma
boa opcdo. Se vocé precisa de um sistema que seja facil de instalar e usar, o
controle proporcional pode ser uma boa opcéo.

51 CONCLUSAO

O uso de Chatbots no ensino de roboética e outras disciplinas na universidade tem
se revelado uma ferramenta extremamente valiosa e eficiente, especialmente para auxiliar
no desenvolvimento de codigos em MATLAB e consolidar os fundamentos teéricos da
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area. Essa tecnologia educacional permite uma abordagem personalizada e adaptativa
ao aprendizado, facilitando a compreensao de conceitos complexos e contribuindo para a
solugéo de problemas especificos.

Tanto o ChatGPT quanto o Bard, em sua forma atual, possibilitam que os estudantes
explorem ideias e solu¢cbes de maneira interativa e colaborativa, promovendo a troca de
conhecimento e aprimorando habilidades técnicas essenciais na area de robdtica. Ao
oferecer suporte no desenvolvimento de algoritmos e cédigos em MATLAB, esses Chatbots
facilitam a aplicagéo pratica dos conceitos teéricos, aumentando a eficacia do aprendizado
e melhor preparando os alunos para os desafios da industria.

Além disso, a utilizacdo principalmente do ChatGPT também pode otimizar o
tempo e os esforgos dos educadores, permitindo que eles se concentrem em questbes
mais complexas e aprofundem o ensino. Dessa forma, a incorporacdo dessa ferramenta
no ensino de robotica na universidade tem um impacto significativo no avanco da area,
produzindo profissionais mais capacitados e preparados para enfrentar os desafios futuros
da robotica e automacgéo.

Como trabalho futuro, pode-se explorar a coexisténcia de técnicas de aprendizado
de maquina para solucionar problemas como a matriz jacobiana, por exemplo. Isso
certamente contribuiria ainda mais para 0 avango da pesquisa e da aplicagao pratica no

campo da robotica e outras disciplinas circunscritas ou ndo na area.
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