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Objetivo: Esse trabalho possui, como objetivo principal, o desenvolvimento do
rob6 InMoov com capacidade de interacdo com o ser humano através de
interface de audio, visdo e repeticdo de movimentos. Método: A metodologia
adotada neste trabalho consiste na unido de cinco médulos principais, que sao:
Mecanica: trata-se da construcéo fisica do robd, da elaboracdo dos sistemas
mecanico e de poténcia e das modificacbes aplicadas com intuito de adaptéa-lo
aos objetivos deste trabalho;Rastreamento Visual: sistema de visdo capaz de
identificar e rastrear areas de interesse;Inteligéncia Artificial: sistema de
inteligéncia artificial baseado em didlogos;interacdo Natural: sistema de
repeticdo de movimentos a distancia utilizando a plataforma Kinect;Modelagem
Matematica: modelagem mateméatica do braco do robd.Ao final de cada modulo
sdo feitas andlises e testes para confirmar a confiabilidade do trabalho
desenvolvido, identificar erros a serem ajustados e delimitar niveis de atuacéo
das tecnologias implementadas. Resultados: Dentre os resultados obtidos no
presente trabalho pode-se destacar o sucesso no desenvolvimento das
aplicacdes de servo-visdo, interacdo natural e chatbot, bem como o
desenvolvimento e validacdo das equacfes de cinemética direta e inversa do
braco do robd InMoov. Entretanto, as aplicacdes anteriormente mencionadas
podem ser melhoradas a partir do refinamento dos algoritmos e resolugéo de
erros pequenos. Conclusédo: Ao longo desse trabalho, foi apresentada a
construcéo e o desenvolvimento do Robdé InMoov com auxilio da impressora
3D, sendo um rob6 com movimentacdo da cabeca no estilo Pan-Tilt, e
possuindo um braco com 5 graus de liberdade. Nesse processo foram
desenvolvidas as aplicacbes de rastreamento visual, interacdo natural e
inteligéncia artificial baseada em dialogos. Considerando o exposto, pode-se
afirmar que todos os objetivos estabelecidos para o presente trabalho foram
cumpridos. Porém, algumas tarefas podem servir como sugestdo para
trabalhos futuros nessa area.
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