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Objetivo

« Desenvolver robd controlado através da HandyBoaedpgssibilite a realizacéo
de teste para estimativa de erros de translagatagio.

« O Programa da HandyBoard devera apresentar um quenpossibilite acesso
facil a todas as tarefas que devem ser realizazdasqbo.

« Deveré ser implementado um programa para a HandgBpe toque uma
musica.

« Devera ser possivel executar a musica enquantbeasta em funcionamento,
por exemplo, enquanto anda em linha reta.

Montagem do robo

O robo foi montado sobre duas rodas acionadas ptares independentes que se
localizdo na parte trazeira do robd. Para seé&ergontos de apoio e para o robd nao
sofrer muito atrito acoplamos um Roll-on na paréatkira. O eixo do motor esta
orientado perpendicularmenteao eixo das rodascedognas destas. A reducéo é feita
atraves de engrenagens e do pinhao que tambemaragidido da transmissao. A
reducao utilizada foi de 250, pois era necessamoogrobd se locomovesse com 20%
da poténcia. O movimento chega ao eixo de cadaatvdeés de correia.

Dificuldades encontradas
- Utilizacdo do pinh&o

A utilizacdo do pinhao para reducédo e mudancaashsitnicdo nos trouxe algumas
dificuldades.

1. O pinh&o né&o transmite a rotagdo muito bem pararadeadentada.
2. Se 0s eixos nao estiverem bem apoiados ocorreaesnto da engrenaegm
com o pinh&o.

Os eixos das rodas estavam flertindo devido ao gesobd. Isto por sua vez fazia o
eixo enconstar na peca de lego e com o atrito gevadotor travava para baixas
poténcias.

- Resolucéo dos problemas

Para o problema do pinhao, descobrimos que eraomgtiiizar uma coroa junto ao
pinhd&o. Apoiamos a coroa em uma estrutura em “bi oo suporte em baixo.



Para a roda tivemos que diminuir o eixo e fazer apwo melhor para ele.
Resultados Obtidos dos testes

Apos realizar 10 medic¢des para translacao a 100%,620% da potencia obtvemos os
seguintes histogramas
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20% de poténcia

Histograma - Trans lagéo 20%

Apos realizar 10 medi¢des para rotacao a 100%,&60996 da potencia obtvemos os
seguintes histogramas

Histogramas de Rotacao
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Apartir dos dados colhidos fizemos a seguinte sed@alculando a média e o desvio

padrao.

Tabela de Andlise de dados

Tabela de analise

translagio | 4 segundos ) rotagao (907 )
100% 60% 20% 100% 60% 20%
423 3.6 74 90 90 90
428 346 7 915 B7.5 84
427 3.8 7.6 9 a8 87
43.1 34.5 7 90 B8.5 87
42,8 34.8 [ 5 87 83
42,8 T 6.5 92 86.5 84
427 3.5 1.6 M 86 84
428 34.5 6.8 90.5 85.5 90
425 .6 6,2 80.5 86,5 87.5
426 34.3 6.7 g2 87 87.5
média 42 59 346 .98 média S 87.25 86.4
desvio padrao| 0 202237 0 161245 0 435431| | desvio padrao| 0 707107 1.25[ 2, 406242
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Grupo 6 - Robd - youtube
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