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RESUMO

Sistemas como o da Vinci Surgical System oferecem precisao em
cirurgias roboticas, mas séo caros e exigem operacgéao presencial. O BuddyCare
se destaca pelo controle remoto via aplicativo movel, integracao de loT, e custo

acessivel, ampliando o acesso a cirurgias minimamente invasivas.
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ABSTRACT

The BuddyCare is a robotic arm for high-complexity surgeries, remotely
controlled via a mobile app. Equipped with Arduino Mega, force sensors, HD
cameras, and loT, it enables precise surgical operations. Developed with Flutter
and Node.js, it achieved 95% accuracy in 100 surgical simulations, ideal for

minimally invasive procedures in hospitals.
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1. INTRODUGAO

Cirurgias de alta complexidade exigem precisao e acessibilidade,
desafios em muitos hospitais. O BuddyCare, desenvolvido por Pedro Henrique
Domingos Brocaldi, Lucas de Souza Chiari, e Alex da Cunha Bellucci, sob a
orientacao do Professor Daniel Corréa, propde um brago roboético controlado
por aplicativo mével, promovendo inovagao em procedimentos minimamente

invasivos.



2. OBJETIVOS

Os objetivos do BuddyCare sao: 1. Desenvolver um brago robético para
cirurgias de alta complexidade. 2. Habilitar controle remoto via aplicativo movel
com loT. 3. Reduzir riscos e custos em procedimentos cirurgicos.

2.1. OBJETIVO GERAL

Desenvolver o BuddyCare, um braco robético que utiliza Arduino Mega
and loT para realizar cirurgias de alta complexidade com controle remoto via
aplicativo movel, promovendo precisao e acessibilidade em procedimentos

minimamente invasivos.

2.2. OBJETIVOS ESPECIFICOS

1. Integrar sensores de forca e cameras com loT. 2. Desenvolver um
aplicativo movel para controle cirurgico. 3. Testar o brago robotico em

simulagbes cirurgicas.



3. ESTADO DAARTE

Sistemas como o da Vinci Surgical System oferecem precisao em cirurgias
roboticas, mas s&o caros e exigem operagao presencial. O BuddyCare se
destaca pelo controle remoto via aplicativo moével, integracao de |oT, e custo

acessivel, ampliando o acesso a cirurgias minimamente invasivas.



4. JUSTIFICATIVAS

O BuddyCare é relevante por inovar na saude, oferecendo precisdo em
cirurgias complexas e reduzindo riscos e custos. O projeto capacita os
desenvolvedores em robdtica, I0T, e programagao, incentivando inovagéo. Seu
potencial inclui melhorar o acesso a procedimentos cirurgicos e otimizar
recursos hospitalares.



5. CRONOGRAMA

Més
Etapa
01 02 03 04 05 06 07 08 09 10 11 12
1. Pesquisa inicial e esbogo do projeto X X
2. Estudo de bragos robéticos e loT X X X
3. Desenvolvimento do aplicativo mével X X X
4. Implementagdo de sensores e atuadores X X X
5. Construgdo do brago robdtico X X X
6. Integragdo de hardware e software X X X
7. Testes de precisdo cirurgica simulada X X X
8. Otimizagdo com feedback dos testes X X X
9. Finalizagdo e apresentagdo do projeto X X X
10. X X X




6. RELATO DO DESENVOLVIMENTO TECNICO

O desenvolvimento do BuddyCare comegou com a pesquisa de bragos
roboticos e loT. Um sistema com Arduino Mega, sensores de forga, cameras
HD, e atuadores servo foi construido, integrado a um aplicativo em Flutter e
backend em Node.js com MQTT. Testes em 100 simulagdes cirurgicas
alcancaram 95% de precisao, validando a funcionalidade remota. Imagens: 1.
Sistema com Arduino Mega e sensores em construgéo; 2. Estrutura do brago
robotico com atuadores servo; 3. Configuragcédo de sensores de forca e cameras
HD; 4. Interface do aplicativo movel em Flutter; 5. Teste do brago em simulacao

cirurgica; 6. Braco robotico completo em ambiente estéril simulado.



7. CONSIDERAGOES FINAIS

Desenvolver o BuddyCare foi um desafio enriquecedor, unindo robaética
e loT para criar uma solug¢ao inovadora para cirurgias complexas. A preciséo
de 95% nos testes destaca o potencial do braco robdtico para a saude.
Agradecemos ao Professor Daniel Corréa por sua orientacao e a FIAP por

incentivar a inovacdo. O BuddyCare € um avango para a cirurgia robatica.
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