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RESUMO

Robds subaquaticos, como o Soft Robotic Fish do MIT e drones da
NOAA, exploram ambientes marinhos, mas muitos sao rigidos ou caros. A
robodtica suave, inspirada em organismos como aguas-vivas, oferece maior
flexibilidade e menor impacto ambiental. Projetos como o Robojelly utilizaram
atuadores suaves, mas carecem de acessibilidade. O Jellybot se diferencia por
integrar Arduino, materiais acessiveis e sensores, ideal para pesquisa marinha

e conservagao.
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SUBAQUATICA, BIOLOGIA MARINHA, CONSERVACAO AMBIENTAL.



ABSTRACT

The Jellybot is a bioinspired underwater robot that mimics the fluid
movements of a jellyfish, designed to explore oceans and collect data on
marine life. Developed by four students, the project employs Arduino, soft
materials, and environmental sensors, achieving 85% efficiency in navigation
tests in aquatic tanks. With applications in marine biology, environmental
monitoring, and robotics, the Jellybot offers an innovative vision for ocean
conservation.
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1. INTRODUGAO

Os oceanos cobrem 70% do planeta, mas grande parte permanece
inexplorada devido a complexidade dos ambientes subaquaticos. O Jellybot,
desenvolvido por quatro estudantes sob a orientagao do Professor Erick
Yamamoto, € um robd subaquatico bioinspirado que imita os movimentos
graciosos de uma agua-viva. Utilizando robética suave, o projeto visa coletar
dados sobre a vida marinha e monitorar ecossistemas, com aplicagdes em
biologia marinha, conservagéo ambiental e inovagéo tecnoldgica, oferecendo

uma nova perspectiva para a robética subaquatica.



2. OBJETIVOS

Os objetivos do Jellybot sdo: 1. Projetar um robd subaquatico com
movimentos bioinspirados. 2. Coletar dados ambientais em ambientes

aquaticos. 3. Promover avancos em roboética suave para exploracdo marinha.

2.1. OBJETIVO GERAL

Desenvolver o Jellybot, um robé subaquatico bioinspirado que utiliza
robdtica suave para explorar oceanos, coletar dados sobre a vida marinha, e
contribuir para a conservagao ambiental.

2.2. OBJETIVOS ESPECIFICOS

1. Construir um prot6tipo com materiais suaves e Arduino. 2.
Implementar sensores para monitoramento de temperatura e salinidade. 3.

Testar a eficiéncia de navegacdo em ambientes aquaticos simulados.



3. ESTADO DAARTE

Robds subaquaticos, como o Soft Robotic Fish do MIT e drones da NOAA,
exploram ambientes marinhos, mas muitos séo rigidos ou caros. A robética
suave, inspirada em organismos como aguas-vivas, oferece maior flexibilidade
e menor impacto ambiental. Projetos como o Robojelly utilizaram atuadores
suaves, mas carecem de acessibilidade. O Jellybot se diferencia por integrar
Arduino, materiais acessiveis e sensores, ideal para pesquisa marinha e

conservagao.



4. JUSTIFICATIVAS

O Jellybot é relevante por promover a exploragao sustentavel dos oceanos,
atendendo a necessidade de tecnologias para conservagao marinha. O projeto
capacita estudantes em robética, eletrénica e biologia marinha, incentivando
carreiras em STEM. Sua abordagem bioinspirada minimiza impactos
ambientais, enquanto o potencial comercial abrange parcerias com ONGs e
instituicbes de pesquisa. O Jellybot demonstra como a tecnologia pode

proteger ecossistemas marinhos, agregando valor a ciéncia e a sociedade.



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. Consulta a especialistas em robética e biologia marinha X X X
3. Aquisi¢do de materiais suaves e Arduino X X X
4. Desenvolvimento de atuadores suaves X X X
5. Integragdo de sensores ambientais X X X
6. Construgdo do protdtipo do Jellybot X X X
7. Testes iniciais em tanque aqudtico X X X
8. Ajustes de navegacdo e coleta de dados X X X
9. Finalizagdo e apresentagdo do projeto X X X
10. X X X




6. RELATO DO DESENVOLVIMENTO TECNICO

O desenvolvimento do Jellybot comegou com a pesquisa de robdtica
suave e biologia marinha. Optamos por materiais como silicone para o corpo
flexivel e Arduino para controle. Sensores de temperatura e salinidade foram
integrados para coleta de dados. A equipe dividiu-se: um grupo projetou os
atuadores suaves, enquanto outro programou o sistema de navegacgao. Testes
em tanques aquaticos com obstaculos alcancaram 85% de eficiéncia, validando
a capacidade do robé em ambientes simulados. Imagens: 1. Protétipo do
Jellybot em tanque aquatico; 2. Atuadores suaves durante testes de
movimento; 3. Configuragdo do Arduino e sensores no laboratério; 4.
Visualizacdo de dados ambientais coletados; 5. Jellybot interagindo com

obstaculos subaquaticos; 6. Equipe calibrando o sistema em tanque.



7. CONSIDERAGOES FINAIS

Construir o Jellybot foi uma experiéncia transformadora, unindo paixao
por tecnologia e amor pelos oceanos. Ver o rob6 nadar graciosamente
enquanto coleta dados nos inspirou a sonhar com um futuro sustentavel.
Agradecemos ao Professor Erick Yamamoto por sua orientacao brilhante e a
FIAP por apoiar nossa inovagao. Este projeto € um passo para proteger os
mares, conectando robdtica e conservacao ambiental.
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- Arduino Documentation: <https://www.arduino.cc/>.

- Soft Robotics Toolkit: <https://softroboticstoolkit.com/>.
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