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RESUMO

Robés autbnomos estdo sendo empregados em diversas tarefas onde para o
ser humano poderiam ser perigosas. Com esse propdsito e fim de motivar a pesquisa
em na area de robodtica, foi construido um robd autbnomo para participar de
competigdes, colocando a prova as tecnologias desenvolvidas. Por norma da
competicdo, as dimensdes do robd6 devem ser 20 centimetros de largura x 20
centimetros de comprimento. Toda parte légica é controlada por um microcontrolador
ATMEGA 8, esse foi escolhido pela sua praticidade de programagao e sua robustez.
Um circuito eletrdnico foi construido para agregar o microcontrolador. Para a
manipulacdo da velocidade do robd, a opcdo PWM foi atribuida ao controlador. A
orientacdo de seu alvo e de seu sentido deve-se pelo fato de possuir sete sensores
instalados em seu compartimento, dentre eles: infravermelhos, ultra-sbnicos e
resistores tipo LDR. Aos motores, decidiu-se por dois micro-redutores planetarios
Microred 24 volts CC. O conjugado destes é transmitido até as rodas por meio de
correias, sem nenhuma redugcdo ou ampliacdo de velocidade. Na construcao fisica,
utilizou-se aco 1020. Este foi escolhido como base por possuir grande resisténcia a
choques. Devido ao requisito da competicdo, o peso do robdé ndo deve ultrapassar 3
kg, logo o aco atende a essa necessidade. As rodas de borracha possuem elevado
atrito com o chao de combate, o que implica em confianga e segurancga ao robd. Com
o resultado deste projeto, obteve-se o inicio da pesquisa na instituicdo, motivando um
numero maior de alunos a fazerem parte do aperfeigoamento do projeto.
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1. INTRODUGAO

Robés autbnomos estdo sendo empregados em diversas tarefas onde
para o ser humano poderiam ser perigosos, insalubres, e/ou extremamente
desagradaveis. Dentro da robotica mével podemos destacar os protétipos
desenvolvidos pela NASA para suas exploracbes no espacgo, o “Sojourner
Rover’ é um exemplo deste tipo de aplicagdes na qual o robd fez parte da

missao espacial Pathfinder em 1997.
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A navegacao autbnoma de veiculos decorre da constante necessidade
de tratamento de cada situagédo especifica, permitindo que o veiculo navegue
pelo ambiente em seguranca, até alcangar uma ou mais posigdes pré-
estabelecidas no ambiente. O desenvolvimento de sistemas autbnomos torna-
se mais complexo a medida que o modelo do mundo cresce. Para a interagéo
de um robd em ambientes reais, o sistema deve ser capaz de contornar

situagdes imprevistas e adaptar-se as mudancgas. (FIGUEIREDO, 1999).

Gracas a essa interacao dos robds com a sociedade e a fim de motivar a
pesquisa na area da robdtica, foi construido um robd autdnomo para participar
de competi¢cbes nacionais, que colocam a prova as tecnologias desenvolvidas

por diferentes grupos de pesquisa e proporcionam a troca de informacgdes.

1.1 Objetivos

1.1.1 Geral

e Desenvolver um rob6 autbnomo para participar de competicdes de sumé
de robds.

1.1.2 Especificos

Desenvolver um sistema eletrénico de aquisicdo de dados para receber

os sinais dos sensores e enviar comandos para os atuadores do Robd;

e Ajustar os sensores e atuadores do robd para que este se mobilize de
uma forma adequada dentro de uma arena de tamanho preestabelecido;

e Desenvolver uma logica sistematica para programagdo do agente de

controle.

2. PROCEDIMENTOS METODOLOGICOS

Para se chegar a um robé modular e sofisticado que se mobilize em

qualquer meio, foi necessario seguir uma metodologia de desenvolvimento.
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A primeira etapa do projeto foi destinada a pesquisa bibliografica em
mecanica de robds, microeletrbnica, instrumentacdo, controle e trabalhos
correlatos. (ALVAREZ JACOBO, 2001)

A segunda etapa foi destinada ao desenvolvimento da parte mecanica. A
figura 1 expressa a execucdo do projeto, varias mudangas foram aplicadas

para a melhoria no desempenho.

Figura 1- Protétipo Inicial Rob6é Mével

Fonte: Préprio Autor.

A terceira etapa consistiu no desenvolvimento das propostas de
implementagédo adquiridas nas pesquisas, além da programacéo e melhoras do

software como ilustrado na figura 2.

[Digite texto]



Figura 2 - Desenvolvimento Placa de Controle

Fonte: Préprio Autor.

Por fim e para consolidar a pesquisa, o robd foi testado e ajustado para

atuar numa arena de sumo, a fim de validar o trabalho realizado.

3. RESULTADOS E DISCUSSOES

As varias pesquisas bibliograficas realizadas foram o principal meio para
a execugao do robd. Na primeira, foram adquiridas informagdes importantes
mais nao definitivas sobre os equipamentos utilizados futuramente. Em
seguida, novas pesquisas voltadas especificamente para dados obtidos na
primeira pesquisa foram relatadas, e com elas, definiram-se definitivamente os

materiais mais apropriados para o robd.

Com os dados das pesquisas, o primeiro passo foi a aquisicdo de
aluminio para confeccédo da base. Como o robd ndo deve ultrapassar a medida
de 3 kg, esse material seria o definitivo, porém, apos o processo de usinagem e
a testes submetidos, houve a troca pelo ago 1020.

Por norma, as dimensdes do robd ndo devem ultrapassar 20 cm de

largura e 20 cm de comprimento, apds varios testes essa regra foi atingida.
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Dentre os materiais utilizados, destaca-se a utilizagdo de grande parte
provido de sucata, nos quais estdo: rodas, base, parafusos em geral, entre

outros. A figura 3 demonstra o processo de construgao realizado.

Figura 3 — Estrutura Mecanica Final

Fonte: Préprio Autor.

Finalizado essa parte, o desenvolvimento do software foi inicializado. O
principal obstaculo na criacdo do robd autbnomo foi a implementacdo do
sistema de controle (ALVAREZ JACOBO, 2001). Dois aspectos que marcaram

esta barreira:

° Necessitou-se de um sistema de controle com tamanho
reduzido para nao interferir na mobilidade do robd;
° A complexidade do algoritmo de programagéo foi elevada por

causa das trajetorias nao pre-definidas.

Apo6s analisado as alternativas de solucdo para implementacdo do
sistema de controle, foram destacados alguns aspectos relevantes em relagéo

a unidade de processamento. A opcdo mais consistente foi utilizar
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microcontroladores, uma vez que comparado a um controlador ldgico
programavel (CLP), este € de tamanho reduzido, além de representar uma
alternativa barata e versatil de automacéo. (TEIXEIRA, 2006).

4. CONCLUSAO

Com o término do projeto, alcangou-se o objetivo geral que consistia no
desenvolvimento de um robd autbnomo para competicdes de sumad.

Com o resultado deste projeto, obteve-se o inicio da pesquisa e

desenvolvimento da robdtica dentro da instituicdo, motivando cada vez mais

um numero maior de alunos a fazerem parte do aperfeicoamento do projeto.

O projeto também ampliou o acesso a manipulacdo de
microcontroladores por pessoas leigas que nao possuiam contato com esse

tipo de tecnologia.

Como perspectiva para futuras pesquisas prevé-se novos estudos na
programacao da logica de controle. Também se pretende em futuros trabalhos

desenvolver kits funcionais para ensino e treinamento sobre robética mével.
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