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Introducao Resultados e Discussao

Os estudos de referencial tedrico permitiram avancar
para a execucao de simulacoes de manipulacao do braco
robotico, elaborando trés diferentes modelos. No primeiro o
robo foi responsavel por fazer um desenho pré definido no
programa; o segundo foi responsavel por fazer o corte em
um bloco simulando o movimento de um fio quente em uma
espuma (figura 1)e o terceiro simulou o deslocamento de um
objeto de um local até outro. Sendo cada um deles com o
objetivo de representar uma possivel situacao real na

()bj etivos construcao.

A partir das transformacoes que vém ocorrendo nos
processos de projeto nos ultimos anos, fica cada vez mais
notoria a insercao dos processos digitais de projeto na AEC.
O uso de bracos robodticos € um dos meios de utilizar a
fabricacao digital dentro deste ambito, deixando de lado o
uso exclusivo nas industrias e também mostrando que a
fabricacao digital apresenta novas maneiras de controlar os
materiais (KAYSER et al., 2018) e técnicas construtivas.

Esta pesquisa tem como objetivo geral realizar estudos
e desenvolver testes que utilizam o manipulador robético,
sendo estes voltados para a AEC (Arquitetura, Engenharia e
Construcao), verificando possiveis usos e entendendo o seu
funcionamento. Para isso, foi necessario fazer um estudo de
referencial tedrico para embasamento, além de aplicar .
exemplos de uso desse equipamento através da plataforma Conclusdes
Rhino-Grasshopper e também fazer um levantamento de
diferentes modelos de robos para aquisicao.
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Figura 1- Script corte com fio quente Fonte: Elaborado a partir de Karl Singline ,2017.

A partir de todo o material estudado e elaborado,
compreende-se a relevancia desta area para o avanco na

Material e Métodos AEC, ampliando consideravelmente as possibilidades de
aplicacao perante os desafios da fabricacao digital e a
A metodologia foi separada em trés etapas: a primeira inclusao de outras tecnologias.
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