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RESUMO 

Sistemas como o da Vinci Surgical System oferecem precisão em 

cirurgias robóticas, mas são caros e exigem operação presencial. O BuddyCare 

se destaca pelo controle remoto via aplicativo móvel, integração de IoT, e custo 

acessível, ampliando o acesso a cirurgias minimamente invasivas. 
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DAS COISAS, SAÚDE. 

 

  



 

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 IoT, 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. 

 

  



 

 

 

1. INTRODUÇÃO .................................................................................. 1 

2. OBJETIVOS ...................................................................................... 2 

2.1. OBJETIVO GERAL ........................................................................ 2 

2.2. OBJETIVOS ESPECÍFICOS ......................................................... 2 

3. ESTADO DA ARTE ........................................................................... 3 

4. JUSTIFICATIVAS .............................................................................. 4 

5. CRONOGRAMA ................................................................................ 5 

6. RELATO DO DESENVOLVIMENTO TÉCNICO .............................. 6 

6.1. EXEMPLO DE SUBITEM .............................................................. 6 

6.2. GALERIA DE IMAGENS ............................................................... 6 

7. CONSIDERAÇÕES FINAIS .............................................................. 7 

8. REFERÊNCIAS BIBLIOGRÁFICAS ................................................. 8 



1 

1. INTRODUÇÃO  

Cirurgias de alta complexidade exigem precisão 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 

orientação do Professor Daniel Corrêa, propõe um braço robótico controlado 

por aplicativo móvel, promovendo inovação em procedimentos minimamente 

invasivos. 
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2. OBJETIVOS 

Os objetivos do BuddyCare são: 1. Desenvolver um braço robótico para 

cirurgias de alta complexidade. 2. Habilitar controle remoto via aplicativo móvel 

com IoT. 3. Reduzir riscos e custos em procedimentos cirúrgicos. 

2.1.  OBJETIVO GERAL 

Desenvolver o BuddyCare, um braço robótico que utiliza Arduino Mega 

and IoT para realizar cirurgias de alta complexidade com controle remoto via 

aplicativo móvel, promovendo precisão e acessibilidade em procedimentos 

minimamente invasivos. 

2.2.  OBJETIVOS ESPECÍFICOS 

1. Integrar sensores de força e câmeras com IoT. 2. Desenvolver um 

aplicativo móvel para controle cirúrgico. 3. Testar o braço robótico em 

simulações cirúrgicas. 
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3. ESTADO DA ARTE  

Sistemas como o da Vinci Surgical System oferecem precisão em cirurgias 

robóticas, mas são caros e exigem operação presencial. O BuddyCare se 

destaca pelo controle remoto via aplicativo móvel, integração de IoT, e custo 

acessível, ampliando o acesso a cirurgias minimamente invasivas. 
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4. JUSTIFICATIVAS 

O BuddyCare é relevante por inovar na saúde, oferecendo precisão em 

cirurgias complexas e reduzindo riscos e custos. O projeto capacita os 

desenvolvedores em robótica, IoT, e programação, incentivando inovação. Seu 

potencial inclui melhorar o acesso a procedimentos cirúrgicos e otimizar 

recursos hospitalares.
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5. CRONOGRAMA 

Etapa 
Mês 

01 02 03 04 05 06 07 08 09 10 11 12 

1. Pesquisa inicial e esboço do projeto  X X          

2. Estudo de braços robóticos e IoT  X X X         

3. Desenvolvimento do aplicativo móvel   X X X        

4. Implementação de sensores e atuadores    X X X       

5. Construção do braço robótico     X X X      

6. Integração de hardware e software      X X X     

7. Testes de precisão cirúrgica simulada       X X X    

8. Otimização com feedback dos testes        X X X   

9. Finalização e apresentação do projeto        X X X   

10.        X X X   
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6. RELATO DO DESENVOLVIMENTO TÉCNICO 

O desenvolvimento do BuddyCare começou com a pesquisa de braços 

robóticos e IoT. Um sistema com Arduino Mega, sensores de força, câmeras 

HD, e atuadores servo foi construído, integrado a um aplicativo em Flutter e 

backend em Node.js com MQTT. Testes em 100 simulações cirúrgicas 

alcançaram 95% de precisão, validando a funcionalidade remota. Imagens: 1. 

Sistema com Arduino Mega e sensores em construção; 2. Estrutura do braço 

robótico com atuadores servo; 3. Configuração de sensores de força e câmeras 

HD; 4. Interface do aplicativo móvel em Flutter; 5. Teste do braço em simulação 

cirúrgica; 6. Braço robótico completo em ambiente estéril simulado. 
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7. CONSIDERAÇÕES FINAIS 

Desenvolver o BuddyCare foi um desafio enriquecedor, unindo robótica 

e IoT para criar uma solução inovadora para cirurgias complexas. A precisão 

de 95% nos testes destaca o potencial do braço robótico para a saúde. 

Agradecemos ao Professor Daniel Corrêa por sua orientação e à FIAP por 

incentivar a inovação. O BuddyCare é um avanço para a cirurgia robótica.  
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