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INTRODUÇÃO 
A comunicação científica, por meio da elaboração e submissão de artigos, é a etapa fundamental 
que valida e dissemina o conhecimento gerado em qualquer pesquisa (Kankam; Acheampong; 
Dei, 2024). A capacidade de documentar um desenvolvimento de forma sistemática e validar 
seus resultados experimentalmente é tão crucial quanto a própria inovação técnica (Príncipe; 
Rode, 2022). É nesse contexto que o presente plano de trabalho foi concebido, tendo como 
objetivo principal a capacitação prática em todo o ciclo da pesquisa científica, desde a 
concepção de um problema até a redação e submissão de um artigo completo. Como estudo de 
caso, utilizou-se a área de robótica, reconhecida como pilar de inovação da manufatura 
(Ballestar et al., 2021) à medicina (Wah, 2025), a qual demanda rigor metodológico e destaca 
ganhos e controle que estendem as capacidades humanas (Panahi, 2025), tornando-se um 
excelente objeto para uma investigação científica.  
 Como esta foi a primeira experiência do autor tanto com a escrita de artigos quanto com o 
desenvolvimento em robótica, optou-se por um sistema de robô único para garantir um escopo 
focado e aprofundado. Este plano de trabalho permitiu, portanto, consolidar conhecimentos 
fundamentais em metodologia de pesquisa e escrita acadêmica, estabelecendo a base necessária 
para futuras investigações. 
 
DESENVOLVIMENTO 
A metodologia deste trabalho seguiu as etapas do método científico (Marconi; Lakatos, 2021) 
aplicadas à elaboração de um artigo sobre controle robótico, essas etapas consistem na 
observação, formulação de hipótese, experimentação e validação da hipótese. A observação 
inicial identificou que a programação de robôs industriais é tradicionalmente uma tarefa que 
demanda conhecimento especializado e depende de interfaces pouco intuitivas, ou programação 
textual, limitando a flexibilidade e a rápida reconfiguração de tarefas (Heimann; Guhl, 2020).  
Formulou-se, então, a hipótese de que um sistema de controle por gestos, utilizando visão 
computacional, como pode ser visto na Figura 1a, e um módulo de gravação e reprodução de 
movimentos, poderia oferecer uma interface mais intuitiva e acessível, como apresentado na 
Figura 1b. A fase de experimentação consistiu na integração do braço robótico Interbotix 
PincherX-100 com as bibliotecas Python, OpenCV e MediaPipe, sob o ambiente Robot 
Operating System (ROS). Para a validação da hipótese, foi realizado um teste quantitativo de 
coleta e entrega para medir a eficácia, precisão e repetibilidade do sistema, cujo procedimento 
foi documentado em vídeo para fins de demonstração, disponível em: 
https://www.youtube.com/watch?v=Zf2bXpjEzRs.  Todos os passos, desde a revisão da 
literatura até a análise dos dados, foram documentados, seguindo a estrutura padrão de um 
artigo científico (Introdução, Metodologia, Resultados e Conclusão). 
 
RESULTADOS 
O principal resultado deste plano de trabalho foi a produção de um artigo científico completo, 
intitulado “Real-Time Hand Gesture Control of a Robotic Arm with Programmable Motion 
Memory”, submetido e aceito para apresentação na International Conference on Informatics in 
Control, Automation and Robotics (ICINCO), que será realizada na Espanha, entre os dias 20 
e 22 de outubro de 2025. Como resultado secundário, mas fundamental para o artigo, a 
validação experimental do sistema de controle por gestos obteve sucesso, corroborando a 
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hipótese inicial. Nos 50 ciclos autônomos da tarefa de coleta e entrega, o sistema alcançou uma 
taxa de sucesso de 98%. A análise dos dados demonstrou alta precisão e repetibilidade, com um 
desvio padrão de apenas 0,0126 segundos no tempo de ciclo. 
 
CONSIDERAÇÕES FINAIS 
O objetivo de capacitação em pesquisa e redação científica foi alcançado. A aplicação do 
método científico a um problema prático de robótica permitiu não apenas o desenvolvimento 
de uma solução, mas também a vivência de todo o ciclo de uma pesquisa, desde a concepção 
da ideia até a comunicação formal dos resultados. Esta experiência foi crucial para o 
desenvolvimento de habilidades em metodologia de pesquisa, validação experimental e escrita 
acadêmica. Conclui-se que a base de conhecimento adquirida neste projeto com um robô único 
é sólida e essencial para avançar para estudos de maior complexidade, como os que envolvem 
sistemas multirrobôs, em futuras etapas da pesquisa. 
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Figura 1. Controle em tempo real de braço robótico por gestos manuais. 
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