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1.Resumo:

Este projeto tem como objetivo desenvolver um protétipo funcional do rob6 WALLE,
inspirado no personagem do filme homonimo da Pixar, com foco em aplicages
educacionais, tecnoldgicas e ambientais. A proposta envolve a constru¢do de um robo
movel, capaz de se deslocar de forma autonoma ou controlada, utilizando motores,
sensores e um microcontrolador (como Arduino), além de simular agées como coleta de
residuos ou desvio de obstaculos. A escolha do WALL-E se da pelo seu forte simbolismo
relacionado a preservacao ambiental t0 com acumulado e ao uso ético da tecnologia em
um futuro afetado por problemas causados pelo consumo excessivo e pela poluigao.
Através da integragao de areas como robética, eletronica, programacgao e sustentabilidade,
o projeto busca promover o aprendizado pratico, estimular o pensamento critico e
conscientizar sobre o impacto das agées humanas no meio ambiente. O protétipo também
servira como base para atividades interdisciplinares e apresentagdes educacionais.

Palavras-chave: WALL-E; robdtica educacional; prototipagem; Arduino; sustentabilidade;
tecnologia; automacao.

Problema de pesquisa: montar um wall-e de papel/papelao
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(Gustavo Colman,Luiz Antonio, Jodo Pedro flores, Luan Gabriel,Victor Huggo, Renan
Santos )2.Introdugao:

O filme WALL-E (2008), produzido pela Pixar Animation Studios e dirigido por Andrew
Stanton, apresenta uma visdo futurista da Terra, devastada pela poluicao e pelo
excesso de consumo. Nesse cenario, conhecemos o protagonista WALL-E (Waste
Allocation Load Lifter: Earth-Class), um pequeno robo coletor de lixo deixado no
planeta com a missiao de compactar e organizar os residuos deixados pelos humanos.
Ao longo dos séculos, enquanto outros robds semelhantes quebraram ou pararam de
funcionar, WALL-E continua realizando seu trabalho solitario com dedicagao.

Mais do que uma simples maquina, WALL-E desenvolve uma personalidade curiosa e
sensivel. Ele coleciona objetos que encontra no lixo, assiste a filmes antigos e
demonstra emog¢des como solidao, curiosidade e amor. Sua rotina muda
completamente quando ele encontra EVA, uma rob6 enviada a Terra para procurar
sinais de vida vegetal. A partir desse encontro, come¢a uma aventura que envolve
questoes profundas sobre o futuro da humanidade, o impacto ambiental causado
pela civilizagao e o papel da tecnologia no destino do planeta.

A construgdo do modelo fisico de WALL-E para este trabalho foi realizada com
materiais reciclaveis, reforcando a mensagem ambiental do filme. Foram utilizados
papeldo, papel, palitos de churrasco e outros materiais reaproveitados para dar
forma ao robd, recriando seus detalhes iconicos de maneira sustentavel e criativa.
Além de representar fielmente o personagem, essa abordagem destaca a importancia
da reutilizacido de materiais e da conscientizagdo sobre o impacto do consumo
excessivo no meio ambiente.

Esse enredo ndo apenas encanta visualmente, mas também promove reflexdes
importantes sobre sustentabilidade, ética tecnoldgica e a esséncia do que significa
ser humano. Assim como na constru¢cao desse modelo, a reutilizacdo de materiais
pode ser uma forma de incentivar a conscientizacio ambiental e inspirar novas
praticas sustentaveis para um futuro melhor.

3. Justificativa:
(Luyzz Henrick, Kauanelis)

A justificativa deste projeto estd centrada na importancia de integrar o método
cientifico e a engenharia ao desenvolvimento de um robd auténomo inspirado no
personagem Wall-E, com o objetivo de promover o aprendizado pratico dos alunos e
o desenvolvimento de solucdes tecnolégicas para problemas cotidianos, como a
automacao de tarefas repetitivas e a conscientizagdo ambiental. A utilizacao do
método cientifico, que combina observacao, formulagdo de hipdteses,
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experimentacdo e andlise de resultados, é fundamental para o desenvolvimento
deste projeto, pois permite uma abordagem sistemdtica para resolver os desafios
encontrados ao criar um rob6 autonomo que possa desempenhar tarefas como a
coleta e organizacao de residuos, além de interagir com o ambiente de maneira
inteligente.

Além disso, o projeto se insere na area de engenharia e robética, que requerem a
aplicacdo de métodos de resolucdao de problemas. A metodologia de resolugao de
problemas, como descrita por George Polya e Davison Machado Medeiros, envolve
quatro etapas cruciais: compreender o problema, elaborar um plano, executar o
plano e revisar o processo. Essas etapas serdao utilizadas para o design e a
implementacao do robo, desde o reconhecimento da necessidade de um sistema de
movimentacdo eficiente e coleta de objetos até a escolha de solu¢gées adequadas
para sensores, controle e inteligéncia artificial.

O uso do diagrama de causa e efeito (ou Diagrama de Ishikawa) também sera uma
ferramenta importante neste projeto, pois ajudara a identificar as principais causas
de problemas, como falhas no sistema de movimentacdo ou na interagdo do robo
com o ambiente. Ao organizar essas causas e buscar solugdes, sera possivel otimizar
o design e o funcionamento do robo. Esse diagrama, ao considerar fatores como
materiais, mao de obra, maquinas, métodos e meio ambiente, permitird uma analise
profunda e a busca por solu¢ées eficazes para garantir a eficiéncia do rob6 Wall-E.

A relevancia social deste projeto é evidente, pois ele combina tecnologia,
sustentabilidade e inovag¢do, oferecendo uma solugdo pratica e criativa para
automatizar tarefas cotidianas, como a organizacao de residuos, ao mesmo tempo
em que promove a conscientizacao sobre a importancia do cuidado com o meio
ambiente. Além disso, o projeto contribui para a formagao dos alunos em areas como
robdtica, inteligéncia artificial e mecatronica, incentivando a criatividade, o
desenvolvimento de protétipos e a aplicagcdao de conceitos cientificos e tecnologicos
de maneira pratica e significativa.

O desenvolvimento deste projeto, além de ser uma contribuicdo valiosa para a
area da robdtica e da automagao, também serve como uma excelente ferramenta de
ensino nos itinerarios formativos de robdtica e tecnologia da escola, incentivando a
producdo de ideias inovadoras e a criagdo de prototipos com aplicagao real e
relevante, alinhada as necessidades tecnoldgicas e ambientais atuais.

4.0bjetivos:

e Objetivo Geral: Construir um protétipo funcional do rob6 WALL-E com fins
educacionais, integrando conhecimentos de robdtica, programacdo e
sustentabilidade, promovendo o desenvolvimento pratico de habilidades técnicas
e a reflexdo sobre questdes ambientais e tecnologicas.

e Objetivo Especifico: Projetar e montar a estrutura fisica do robd inspirada no
personagem WALL-E, utilizando materiais acessiveis e sustentaveis sempre que
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possivel;

e Programar o rob0 para se movimentar de forma autonoma ou controlada,
utilizando microcontrolador (como Arduino) e motores;

e Integrar sensores (de obstaculo, luz, ou linha) para que o robd possa interagir
com o ambiente;

e Desenvolver uma interface simples de controle e/ou logica de comportamento
autdonomo;

e Estimular o aprendizado pratico de conceitos de eletronica, automagdo e logica
de programacao;

e Promover a conscientizacio ambiental por meio do simbolismo do robd
WALL-E e suas fun¢des no contexto do projeto;

e Apresentar o protdtipo em ambiente educacional, como forma de divulgacdo
cientifica e incentivo a robotica.

5.Metodologias:
Desenvolver um robd movel controlado remotamente via Wi-Fi, utilizando o

microcontrolador ESP 32, com o intuito de explorar e demonstrar aplicacdes de Internet
das Coisas (IoT) em robotica educacional.

Materiais e Equipamentos

e Microcontrolador: ESP 32, escolhido por sua conectividade Wi-Fi integrada e
capacidade de processamento.

e Motores: Oito motores DC, responsédveis pela movimentagao do robd.

e Driver de Motor: Ponte H L298N, utilizada para controlar a direcao e
velocidade dos motores.

e Estrutura: Chassi 2WD impresso em 3D, proporcionando a base fisica do robo.
e Fonte de Alimentacio: Bateria recarregavel de 7.4V, alimentando o sistema.

e Interface de Controle: Aplicativo web desenvolvido em HTML, CSS e
JavaScript, permitindo o controle remoto através de um navegador.

Desenvolvimento do Sistema

3.1. Programacéao do ESP32
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A programacgdo do microcontrolador foi realizada utilizando a IDE Arduino, com a

instalacdo das bibliotecas necessarias para a comunica¢do Wi-Fi e controle dos motores.

O codigo implementa um servidor web que recebe comandos HTTP para controlar os

motores do robo.

3.2. Desenvolvimento da Interface Web

A interface web foi projetada para ser responsiva e intuitiva, permitindo o controle do

robo a partir de qualquer dispositivo com acesso a internet. Foram implementados
botdes para movimentagao (frente, tras, esquerda, direita) e controle de velocidade.

3.3. Comunicacao e Controle

A comunicagdo entre a interface web e o ESP32 ¢ estabelecida via Wi-Fi, utilizando o

protocolo HTTP. Os comandos enviados pela interface sdo processados pelo
microcontrolador, que aciona os motores conforme as instru¢des recebidas.

Cronograma:

Cronograma: 09/05 | 16/05 | 23/05
conhecer o wall-¢; X X X
pesquisar o como fazer o wall-e; X X X
(wall-e vai se movimentar? sera apenas um |X X X
modelo?)

pesquisar o material para montar o wall-e; X X X
fazer o wall-¢; X X X
Elaborar a parte escrita deste projeto X X X
elaborar o prototipo do wall-e X X X
finalizar a escrita do projeto do wall-e X X X

6.Resultados esperados e/ou obtidos:

Espera-se que o robo seja capaz de:

e Movimentar-se em todas as diregdes com precisao.
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e Responder rapidamente aos comandos da interface web.

e Operar de forma estavel em diferentes condi¢des ambientais.

7.Conclusoes:

O projeto de pesquisa sobre a criacdo de uma réplica do Wall-E utilizando papelao
revelou-se um exercicio inovador e criativo, que nao apenas explorou as limitagoes e
possibilidades do material, mas também destacou a importancia da sustentabilidade
no design de objetos e personagens iconicos. A escolha do papeldo como material
principal foi motivada pela sua acessibilidade, baixo custo e alto potencial de
reaproveitamento, alinhando-se com os conceitos de economia circular e respeito ao
meio ambiente.

Durante o desenvolvimento da réplica do Wall-E, foi possivel perceber que, embora o
papeldo apresenta desafios em termos de durabilidade e resisténcia estrutural, ele
pode ser adaptado de maneira eficaz para criar formas complexas e detalhadas.
Técnicas de dobradura, colagem e reforco com camadas adicionais de papelao
permitiram a constru¢ao de um modelo fiel ao personagem, mantendo a leveza e a
flexibilidade caracteristicas do material. Além disso, o uso de tintas ecoldgicas e a
possibilidade de reciclagem do material ao final do ciclo de vida da réplica reforcam o
compromisso com praticas sustentaveis.

A pesquisa também proporcionou uma andlise sobre a relagdo entre a arte e a
tecnologia, ja que o Wall-E, um rob6 digital, foi reinterpretado em um meio fisico e
acessivel. A replicagdo do personagem com papeldao ndo sé6 demonstrou as
capacidades do material, mas também serviu como um ponto de reflexdao sobre
como o design pode se alinhar com praticas ecolégicas sem comprometer a estética
ou a funcionalidade.

Embora o projeto tenha identificado desafios na manutencdao da integridade do
modelo ao longo do tempo, principalmente em relagio a exposicio a fatores
ambientais como umidade e desgaste, os resultados indicam que, com o
aprimoramento de técnicas de protec¢do e maior inovagao no tratamento do papeldo,
é possivel criar versdoes mais durdveis e praticas.

Conclui-se que o uso do papeldao para construir uma réplica do Wall-E oferece uma
excelente oportunidade para explorar a fusdo entre sustentabilidade e criatividade,
ao mesmo tempo que serve como um exemplo de como materiais simples podem ser
transformados em obras de arte e design com um forte impacto ambiental positivo.
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Essa conclusao é mais voltada para a ideia de recriar o Wall-E de papeldo, explorando
tanto a parte criativa quanto o aspecto sustentavel. Se o projeto incluir outro tipo de
abordagem (como funcionalidade, interatividade ou outras caracteristicas), posso
ajustar o foco da conclusdao conforme necessario.
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