Analise e Montagem de Rob6 Autdnomo de 4 (quatro) Rodas.
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INTRODUCAO:

As maquinas roboticas podem ser classificadas segundo critérios distintos. Por
exemplo, podem ser agrupadas quanto a aplicacdo, quanto a cadeia cinemaética, quanto ao tipo
de atuadores, quanto a anatomia etc. Sequer o termo robd possui um significado Unico. Pode
tanto representar um veiculo autbnomo quanto um humanoide ou um simples braco com
movimentos (CARRARA, 2008, p.7).

A maioria dos robds terrestres pode ser classificada de acordo com a forma de
locomocdo, podendo ser: esteira, patas ou rodas. A locomocao sobre rodas é aplicavel a
terrenos uniformes e solidos. Do ponto de vista tecnoldgico a fabricacdo e o controle de
sistemas de rodas sdo simples, sendo bastante estudado e difundido na area de transporte. Esta
simplicidade de aplicagdo faz com que os sistemas de rodas se tornem atraentes para
pesquisadores de robotica (ERDNE, 2006).

Este trabalho descreve o processo de analise e montagem de um robd do tipo de
locomogéo por rodas, utilizando-se de quatro rodas. Durante o desenvolvimento do plano de
trabalho foram analisados os componentes de hardware, estudo do software de programacao,
montagem da estrutura fisica, projeto de circuitos reguladores de alimentacdo e testes de
funcionamento em laboratério.

METODOLOGIA:

Para o desenvolvimento do trabalho, foi utilizada uma metodologia na qual os
componentes do sistema foram pesquisados e analisados separadamente, sendo integrados em
fase posterior. Para montagem do sistema, foi utilizada uma configuragdo bésica de hardware
adquirida. Composta por:

= Microcontrolador Basic Atom Pro 28 — Microcontrolador de 28 pinos, sendo 20 de
proposito geral, 32KB de memdria de programa, 2KB de RAM, 4KB de EEPROM e 8 (oito)
pinos digitais analogicos.

= Bot Board Il — Placa responsavel por coordenar a automacao do robd com suporte
para microcontroladores do tipo Basic Stamp 2 (BS2) de 28 pinos, sendo esta placa constituida
de speaker, botdes para interface, portas de entrada e saida, porta para conexao serial.

= GP2D12 - Sensor de distancia infravermelho da SHARP, capaz de medir distancias
entre 10cm e 80cm.

= Sabertooth 2x10 — Controlador de motor da DimensionEngineering, para auxiliar na
movimentacao do robd

=»4WD1 Rover — Robd com chassi feito a partir de resistentes suportes de aluminio
anodizado, da Lynxmotion, com 4 rodas acopladas a motores corrente continua (CC).

As interconexdes do hardware inicial do sistema podem ser vistas através do diagrama
representado na Figura 1.
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Figura 1 - Diagrama de interconexdes do hardware inicial para o robé 4WD1 Rover.
(Fonte: Elaborada pelo autor).

O 4WD1 Rover pesa cerca de 4,6 kg, 0 mesmo é composto de componentes de
aluminio estruturais, e tem suas partes formadas a partir de corte a laser. O chassi do robd é
feito a partir de resistentes suportes de aluminio anodizado, sendo o processo de anodizagédo
um processo para a producéo de uma pelicula de dxido ou de revestimento em metais e ligas
por eletrolise. “Anodizacdo pode melhorar certas propriedades de superficie, tais como
a corrosao, resisténcia a abrasdo, a dureza, aparéncia etc” (ALWITT, 2002).

O rob6 foi montando com partes mecénicas e de hardware manufaturadas pelo
fabricante, partes essas que incluem motores de tracdo, rodas de borracha, controlador digital,
fios para conexdes. Mas para que a sua montagem seja feita de forma adequada, esses
componentes foram analisados, garantindo assim a montagem de uma estrutura correta. A
analise dos componentes de hardware se deu através do estudo individual de cada
componente, buscando extrair suas funcionalidades e caracteristicas.

Uma vez analisados os componentes de hardware do 4WD1, iniciou-se o estudo do
software a ser utilizado na programacdo, trata-se de um ambiente de desenvolvimento
integrado chamado Basic Micro Studio, software que é fornecido pelo fabricante do
microcontrolador a ser embarcado na placa de controle, Basic Micro. A linguagem de
programacdo utilizada é a MBASIC, uma derivacdo da linguagem BASIC (Beginner's All-
purpose Symbolic Instruction Code; em portugués: Codigo de Instrucdes Simbdlicas de Uso
Geral para Principiantes).

Através do auxilio do manual fornecido pelo fabricante foi realizada a montagem do
robd, que por sua vez foi separada por etapas: encaixe de pneus de borracha aos aros
formando as rodas, montagem da estrutura do chassi, acoplamento dos quatro motores,
encaixe de rodas aos motores, através da implantacdo de um eixo de conexao, e a conexao de
fios dos motores ao controlador Sabertooth 2x10.

Apdbs a montagem seguindo as etapas citadas anteriormente, tornou-se necessaria a
insercdo da parte do sistema que garantiu a operacdo do 4WD1, o qual futuramente funcionara
de modo autdnomo. Para a garantia de operacéo foram integrados ao sistema 0s componentes:
Bot Board I, o Microcontrolador, e os Sensores infravermelhos GP2D12. A medicdo de
distancias utilizando o0 GP2D12 é dada por uma tensdo analdgica inversamente proporcional a
distancia entre o sensor e o obstaculo (SHARP CORPORATION, 2005).
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Como o robd necessita de uma alimentagdo em seus circuitos para operacao, essa alimentacao
é fornecida através de duas baterias do tipo recarregavel UNIPOWER UP613 de 6 V e 1.3 Ah,
conectadas serialmente. Ja que, sdo necessarios 12 V para alimentacdo dos motores, e 6 V
para a placa de controle Bot Board I1. A alimentacdo da placa de controle se da através de um
regulador de tensdo (Figura 2), projetado em placa de circuito impresso (PCI) com a
utilizacdo de componentes como resistor, capacitores e Circuito Integrado (CI) 7805,
regulando a tensdo das baterias em paralelo de 12 V para 6 V, garantindo assim a alimentagéo
segura da Bot Board II.
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Figura 2 - Esquema do circuito regulador de tensdo. (Fonte: Elaborada pelo autor).

RESULTADOS:

Através da andlise dos componentes mecénicos e de hardware do rob6, adquiriu-se
conhecimento das suas respectivas formas de funcionamento e maior experiéncia para o
processo de montagem.

A assimilacdo de uma nova linguagem de programacédo a MBASIC, e o contato com
as funcionalidades proporcionadas pelo microcontrolador, deu seguimento ao projeto, e
serviram de base para o desenvolvimento de rotinas de acionamento dos motores e
movimentacao.

Todo o processo de montagem de componentes feito de forma ordenada e cuidadosa,
buscando realizar a montagem de acordo com as dependéncias entre componentes. O mesmo
processo de montagem ainda passou por vistorias, que auxiliaram na corre¢do de eventuais
erros de projeto.

Na fase referente ao fornecimento de tensdo aos circuitos do robd, encontrou-se um
impasse no que se refere a alternativa de alimentacgdo, j& que as baterias foram adquiridas
posteriormente. Impasse esse que foi solucionado com a alternativa de utilizacdo de fontes
externas DC, através de cabos adaptados. Com a aquisicdo de baterias e construcdo de
circuito regulador (Figura 3), o robd ganhou autonomia em termos de alimentacdo, e
consequentemente melhor locomocéo.
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Figura 3 - PCI do regulador de tensdo. (Fonte: Elaborada pelo autor).



Com todos os componentes do sistema interligados e conhecimentos referentes a
programacdo, foi possivel a realizagdo de testes operacionais, onde foi verificado o
deslocamento do rob6 em ambiente de laboratorio. Um exemplo de teste realizado foi o de
acionamento controlado dos motores através dos botdes presentes na placa Bot Board Il
visando locomocdo do robd e a observacdo da influéncia dos motores nas rotinas
deslocamento, como ao fazer curvas. O fluxograma da Figura 4 representa o teste, sendo que
0 mesmo foi transcrito para codigo e carregado no rob6.

Inicio

Emite sinal sonoro

[ \erifica Botdo pressionado ]

e | ~

[ SeBotdo=="A ] [ Se Botdo=="B' ] [ Se Botdo=="C ]

! l l

Emite sinal sonoro Emite sinal sonoro Emite sinal sonoro
tipo ‘1’ tipo 2’ tipo ‘3’

Figura 4 - Fluxograma da rotina de movimentacao do robd, através do pressionamento de botdes da placa Boat Board 1.
(Fonte: Elaborada pelo autor).

CONCLUSAO:

As areas de robdtica e eletronica sdo vastas em conteidos, e 0 contato com essas areas
durante o decorrer do projeto permitiu adquirir conhecimentos na area de hardware como o
estudo da dindmica do funcionamento de controle de motores, uso de microcontroladores para
automacdo, o projeto do regulador de tensdo e na confeccdo da placa de circuito impresso.
Além desses citados, o contato com uma nova linguagem de programacdo a MBASIC, que é
derivada da linguagem BASIC, e € utilizada na programacéo para o microcontrolador.

Por fim, todas as etapas necessarias para o sucesso do projeto foram cumpridas, sendo
algumas delas os estudo e conhecimento de novos componentes de hardware e software, o
aprendizado na construcdo de circuitos eletrénicos reguladores de tensdo, e manipulacdo do
robd em ambiente de laboratdrio. Etapas essas necessérias para atingir o objetivo final do
projeto, que foi tornar o robd operacional, através do estudo, montagem de componentes e
adequacao de circuitos de alimentacao.
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