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RESUMO

Robés interativos como o NAO da SoftBank sdo avangados, mas caros.
Projetos maker com Arduino e OpenCV oferecem rastreamento de movimentos
acessivel, mas carecem de interatividade fluida. Algoritmos como MediaPipe e
YOLO permitem deteccdo em tempo real, mas sua aplicagao em robds méveis
€ limitada. O Bobbert se destaca por combinar visdo computacional acessivel,
replicacdo de movimentos e design interativo, ideal para educacgao e

entretenimento.
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ABSTRACT

Bobbert the Followerbot is an interactive robot that tracks and replicates
human movements in real time, using computer vision and motion sensors.
Developed by three students, the project integrates microcontrollers, cameras,
and algorithms to deliver a seamless human-machine interaction experience.
Tests in simulated scenarios confirmed an 85% tracking accuracy, highlighting
its potential for entertainment, education, and physical rehabilitation. Bobbert

bridges humans and robots, redefining technological interaction.
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1. INTRODUGAO

A robdtica interativa esta transformando a forma como humanos e
maquinas se conectam. O Bobbert the Followerbot, desenvolvido por trés
estudantes sob a orientacdo do Professor Mauricio Alves Neto, € um robd que
rastreia e replica movimentos humanos com precisao, usando visao
computacional e sensores. Projetado para ser acessivel e envolvente, o
Bobbert tem aplicagdes em entretenimento, educacéao e reabilitagéo,

promovendo uma interagdo homem-maquina mais proxima e dinémica.



2. OBJETIVOS

Os objetivos do Bobbert the Followerbot séo: 1. Rastrear movimentos
humanos em tempo real com alta precisdo. 2. Replicar esses movimentos em
um robd interativo. 3. Criar uma experiéncia acessivel para interacdo homem-

maquina.

2.1. OBJETIVO GERAL

Desenvolver o Bobbert the Followerbot, um robd interativo que utiliza
visdo computacional para rastrear e replicar movimentos humanos, com

aplicagdes em entretenimento, educacao e reabilitagio fisica.

2.2. OBJETIVOS ESPECIFICOS

1. Implementar um sistema de visdo computacional para detecgao de
movimentos. 2. Projetar um robd com atuadores para replicar movimentos
humanos. 3. Testar o robd em cenarios interativos para validar preciséo e
funcionalidade.



3. ESTADO DAARTE

Rob6és interativos como o NAO da SoftBank sdo avancados, mas caros.
Projetos maker com Arduino e OpenCV oferecem rastreamento de movimentos
acessivel, mas carecem de interatividade fluida. Algoritmos como MediaPipe e
YOLO permitem deteccdo em tempo real, mas sua aplicagao em robds méveis
€ limitada. O Bobbert se destaca por combinar visdo computacional acessivel,
replicacdo de movimentos e design interativo, ideal para educacgao e

entretenimento.



4. JUSTIFICATIVAS

O Bobbert the Followerbot é relevante por aproximar humanos e maquinas,
promovendo interagdes dinamicas em entretenimento, educacao e reabilitagéo.
O projeto capacita estudantes em robotica, visdo computacional e loT,
incentivando carreiras em STEM. Sua acessibilidade permite uso em escolas e
clinicas. Com potencial comercial em jogos interativos e terapias motoras, o
Bobbert contribui para avangos em robatica interativa, mostrando como a

tecnologia pode ser envolvente e humana.



5. CRONOGRAMA

Més
Etapa
01 02 03 04 05 06 07 08 09 10 11 12
1. Pesquisa inicial e esbogo do robé interativo X X
2. Consulta a especialistas em robética e visdo computacional X X X
3. Aquisi¢do de materiais (cameras, sensores, microcontroladores) X X X
4. Desenvolvimento do sistema de rastreamento de movimentos X X X
5. Integragdo de atuadores para replicagdo de movimentos X X X
6. Criagdo da interface de interagdo e monitoramento X X X
7. Montagem do protétipo e testes iniciais X X X
8. Testes de interatividade e ajustes de precisdo X X X
9. Finalizagdo e apresentagdo do projeto X X X
10. X X X




6. RELATO DO DESENVOLVIMENTO TECNICO

O desenvolvimento do Bobbert the Followerbot comegou com a pesquisa
de visdo computacional e robotica interativa. Escolhemos um microcontrolador
ESP32 para coordenar cameras, sensores de movimento e atuadores. A
equipe dividiu-se: um grupo implementou o rastreamento com OpenCV e
MediaPipe, enquanto outro projetou o chassi e os bragos articulados. Testes
em cenarios simulados, com usuarios realizando movimentos de danca e
exercicios, confirmaram uma precisao de 85% no rastreamento. Imagens: 1.
Protétipo do Bobbert the Followerbot com bracos articulados; 2. Interface
mostrando rastreamento de movimentos em tempo real; 3. Teste de replicacéo
de gestos em cenario simulado; 4. Montagem do ESP32, cAmera e
servomotores no chassi; 5. Visualizagdo do algoritmo MediaPipe detectando

gestos; 6. Equipe calibrando o robd durante testes.



7. CONSIDERAGOES FINAIS

Construir o Bobbert the Followerbot foi uma experiéncia eletrizante,
unindo tecnologia e criatividade. Ver o robé acompanhar movimentos humanos
nos fez enxergar o potencial da robdética para conectar pessoas e maquinas.
Agradecemos ao Professor Mauricio Alves Neto por sua orientacao inspiradora
e a FIAP por apoiar nossa inovagéo. Este projeto € um convite a interagéo, e
esperamos que o Bobbert motive novas formas de engajamento tecnolégico.
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