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1 ObjetivoMontar um rob� que ande 30 
entímetros em um tempo menor que 4 minutossem o uso de rodas.2 De
isões e desenvolvimentoNo iní
io da exe
ução do trabalho práti
o, foi de
idido que Wando iria utilizarduas pernas. A intenção era que elas levantassem Wando e o empurasse para afrente. Até 
hegar a este protótipo, �zemos dois rob�s: o primeiro se assemelhava aum dançarino, pois ao tentar andar ele sapateava freneti
amente na pista enquantosuas peças voavam, e o segundo, maior e mais 
onsistente, 
onseguia se lo
omovermas tinha pou
o atrito 
om o 
hão. Dessa forma, ele deslizava muito no mesmolugar e andava pou
o. Ao �nal do dia, 
hegamos ao rob� 0.5 exibido na foto.Na segunda reunião do grupo, 
hegamos ao 
onsenso de que o movimento estavamuito brus
o e pre
ário, já que toda a lógi
a 
onsistia em dar pequenos �pulos�.Bus
amos então um novo 
on
eito. Depois de dis
utirmos por um determinadotempo, �
ou de
idido que a melhor opção seria montar Wando 
om seis pernas, jáque tal 
on�guração propor
ionaria maior estabilidade. Ao longo do pro
esso, várias
on�gurações de tamanho de perna, amplitude do movimento, foram testados, atéque 
hegamos à 
on�guração atual, que se mostrou bastante 
onsistente quanto àsua movimentação. Wando só en
osta 3 pernas no 
hao ao mesmo tempo. E, 
omodiria meu antigo professor de matemati
a, �
adeira de 3 pernas não balança�.3 Desa�osDurante a exe
ução do trabalho, en
ontramos dois desa�os prin
ipais:
• Manter Wando em pé apenas 
om o uso das pernas (sem qualquer tipo deapoio no 
hão). Este problema foi resolvido ajustando o tamanho das pernase a amplitude de seus movimentos. Wando �
ou bastante estável, mesmo paraum tamanho de pé reduzido.
• Instabilidade do motor. Em muitos momentos, o eixo do motor saía de suaposição original, afetando o desempenho de Wando. Este problema foi re-solvido usando travas em lo
ais adequados.
• Fazer a redução do giro do motor 
orretamente. Em sua versão feita na 1ºreunião, foi usado uma redução inapropriada, de modo que a engrenagem domotor que a
ionava as pernas girava muito rápido. A solução en
ontradafoi usar um parafuso sem �m, que possui uma redução de N:1 (ou seja, raioin�nito). Além disso, ao fazer Wando 
om 6 pernas em sua ultima versão, a
arga sobre o motor aumenta, fazendo girar mais devagar.
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4 Journal24 de agosto: Primeira reunião. De ini
io, �
amos um tempo testando a es-trutura e as peças do Lego. Após um tempo �brin
ando�, 
riamos dois protótiposde rob�. Ao �nal do dia, 
hegamos na versão 0.5 do rob� do TP1.27 de agosto: De
idimos reestruturar o nosso rob�. Assim, surgiu a versão�nal 
om 6 pernas, mais 
onsistente e 
om um andar mais �rme que o anterior.29 de agosto: Testes �nais, �lmagem e fotos da nova estrela: Wando.5 MultimídiaVídeos de Wando no YouTube:http://br.youtube.
om/view_play_list?p=40DBCB29D00BB32AFotos:Wando 0.5:
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Wando 1.0:
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6 Con
lusãoA versão �nal de Wando só foi possível após diversos projetos de rob� frustrados.A versão 
om 2 pernas 
onseguia se lo
omover, mas era ine�
iente e não inspirava
on�ança em seus movimentos frenéti
os. Com 6 pernas, a versão �nal possui umame
âni
a muito mais robusta, não deslizando em superfí
ies planas 
omuns. Ummaior equilíbrio foi possível devido ao maior número de pernas. Os movimentos setornaram mais 
ontrolados e rápidos e Wando prati
amente não �
ambaleia� aoandar. Apesar da versão 0.5 
onseguir andar a distân
ia estipulada dentro do limitede tempo, a baixa e�
iên
ia dessa versão nos motivou a re
onstruir totalmente orob�. O resultado �nal foi bastante satisfatório e esperamos que Wando 
umpra suatarefa sem grandes problemas.
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