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Trabalho Pratico 1

1 - Primeiro Robo

Decisoes

Tentamos criar um robd que funcionava da seguinte forma: haviam duas rodas escravas
para dar o equilibrio estatico ao rob6. Um motor girava outras 2 rodas, as quais moviam
o robd para frente e para tras. Ao mesmo tempo, esse motor ficava sempre girando um
eixo central que possuia uma plataforma na parte de baixo, funcionando como um pé do
robo. Quando o robd atingisse o vértice do quadrado, medido pelo tempo, esse motor
parava e o outro era acionado. Este segundo motor fazia o eixo central descer, de modo
que o robd ficava suspenso. Entdo, o primeiro motor era novamente acionado, fazendo
as rodas girarem, agora suspensas, ¢ fazendo girar também o eixo central. Isso fazia
com que o robd inteiro girasse suspenso pelo “pé”. Apods o giro de 90 graus, o motor 1
era desligado e o motor 2 era acionado para fazer subir o eixo central, fazendo o robd
descer. Com isto o rob0 estava posicionado para fazer a proxima aresta do quadrado.

Dificuldades

Nao foi possivel fazer uma construc¢do robusta o suficiente a tempo para a apresentagao.
A maior dificuldade era com relagdo ao eixo central do robd. Se fosse aplicada um
poténcia pequena no motor, este ndo conseguia for¢a o suficiente para subir o robd. Se
fosse aplicada um poténcia grande no motor, o eixo ndo conseguia sustentar o peso do
robd, o que fazia com que o mesmo desmontasse.



Implementacao
Como este projeto ndo foi concluido, a parte de implementacdo do mesmo foi muito

simples. A Unica coisa que foi feita era um menu simples que acionava os motores para
que pudessem ser feitos testes com o robd.

Imagens
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2 - Segundo Robo

Decisoes

Foi decidido trabalhar agora com uma abordagem mais comum, criando um robd com
um motor por roda.

Dessa forma, para que o rob6 ande para frente basta que se aplique a mesma poténcia
aos dois motores, pois isso fard com que as duas rodas ativas girem com a mesma
velocidade.

Para fazer com que o robd gire, basta que seja aplicada poténcias inversas nos motores.
Por exemplo, 40% em um motor e -40% em outro motor, onde o sinal de “-” significa
acionar o motor para girar para o lado oposto. Dessa forma, as rodas terdo velocidades
de mesma intensidade, porém de sentidos contrarios, o que faz com que o robd gire em
torno do eixo das rodas.

Como este rob0 possuia apenas as duas rodas que geravam o seu movimento, era
necessario criar um terceiro ponto de apoio para obter o equilibrio estético, este
problema foi resolvido com a utilizagcdo de uma esfera de desodorante roll-on,
posicionada na parte traseira do robd.



Para se fazer os desenhos necessarios no trabalho, foi utilizado um tubo de caneta
esferografica. Esse tubo foi posicionado no centro do eixo das rodas. Dessa forma,
quando o rob0 gira, a caneta permanece na mesma posi¢ao, 0 que pemite que as quinas
dos quadrados desenhados sejam o mais perfeito possivel.

Dificuldades

Inicialmente tivemos diversos problemas com o posicionamento e o travamento dos
motores, pois estdvamos tentando colocar o eixo do motor ligado a uma aste com uma
rosca sem fim, mas isto necessitava de uma regulagem muito fina que nao
conseguiamos.

Para resolver este problema, resolvemos ligar o motor a uma corrente, que permite
variagdes maiores do posicionamento do eixo do motor, mas mesmo assim nao foi
possivel posicionar de forma correta a outra ponta da aste, pois a propor¢ao nao
permitia. Entdo tivemos que furar uma pec¢a, de modo a alcancar a altura desejada.
Ap06s concluida a montagem do robd, o maior problema foi a calibragem, pois as
poténcias dos motores eram bem diferentes, além de sofrer variagdes a medida que a
bateria descarregava.

Implementacao

O programa feito para controlar o robo ¢ constituido basicamente de um menu. Em
qualquer ponto do menu, o botao start seleciona o op¢ao corrente € o botdo stop muda
para a proxima opg¢ao.Quando a handyboard ¢ ligada ¢ exibido o menu principal. Esse
menu ¢ composto de 6 opgoes.

A primeira opg¢do € “Ligar robo p/ andar frente”. Essa opcao faz surgir um sub-menu no
qual pode-se escolher com qual poténcia os motores serdo acionados. Existem somente

5 opg¢des de poténcia para este caso, pois sao justamente as poténcias pré-definidas que

seriam utilizadas nos testes de translacao do robo.

A segunda opgao ¢ “Ligar robo para girar 90 graus”. Apesar do nome dessa opg¢ao, o
robd nao gira 90 graus. Esse nome foi escolhido pelo fato de, inicialmente, termos
pensado em fazé-lo girar sempre 90 graus. Ao se escolher essa opcao, assim como na
opcdo anterior, surge um sub-menu com as opg¢des de poténcia de acionamento do
motor pré-definidas.

A terceira opg¢ao ¢ “Tocar musica”. Essa opc¢ao simplesmente toca a musica escolhida
pelo grupo até que o botdo stop seja pressionado. A musica escolhida foi a musica tema
do filme “Um tira da pesada”.

A quarta opg¢ao ¢ “Executar multitarefa”. Essa op¢ao faz com que o robd ande para
frente a0 mesmo tempo em que toca a musica. Essa fungdo fica ativa por somente 30
segundos, tempo este pré-estabelecido no trabalho. Para que o rob6 nao andasse muito
durante o periodo de execucao da funcao, os motores sao acionados com somente 30%
de poténcia.



A quinta op¢do ¢ “Desenhar quadrado”. Essa op¢ao faz com que o robd execute uma
fun¢do que desenha um quadrado de 30cm de lado. Para isso, as fungdes que fazem com
que o robo ande para frente e gire sdo chamadas alternadamente. Dessa forma, o robd
anda 30cm, gira 90 graus, anda 30cm, gira 90 graus, € assim sucessivamente até que 3
quadrados tenham sido desenhados. Para que o giro seja de 90 graus e que a distancia
percorrida seja de 30cm, existem varidveis que controlam o tempo e a poténcia dos
motores em cada funcgao.

A sexta opcao € “Ajustar variaveis”. Essa funcdo pemite que as varidveis de tempo giro,
tempo de “caminhada”, poténcia de giro, poténcia de “caminhada”, fator de correcao
dos motores e tempo de teste sejam atualizadas através do uso do knob. O fator de
correcdo dos motores serve para que o motor mais forte tenha uma penalizagao de
poténcia para que, dessa forma, o robo possa andar sem fazer curvas. O tempo de teste ¢
utilizado nas fung¢des de testes de translacao e rotagao do robo. As outras 4 variaveis
servem exatamente para o que o proprio nome indica.
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3 - Testes

Nos testes foi utilizado um fator de corre¢ao para que os motores girassem na mesma
velocidade, esse fator foi aplicado dividindo-se a poténcia do motor mais forte por ele,
sendo utilizado o valor de 1,3 no momento dos testes. Percebeu-se que este fator de
corregdo varia de acordo com a carga da bateria. Para a bateria completamente
carregada, o robo anda em linha reta com um fator de 1,0, ou seja, os dois motores com
a mesma poténcia. A medida que a bateria descarrega, um dos motores perde mais
poténcia que o outro, entdo o fator se faz necessario. Com a bateria quase descarregada,
chegou-se a utilizar um fator de 1,5.

Nas medidas da distancia que o robd percorria, fixou-se o tempo e variou-se a poténcia
aplicada aos motores. Foram utilizadas as poténcias de 20%, 40%, 60%, 80% e 100%.
Para as poténcias de 20%, 40% e 60% utilizou-se um tempo de 2 segundos. Para as



poténcias de 80% e 100% utilzou-se um tempo de 1 segundo. O tempo utilizado pelas
poténcias altas foi reduzido pois o robd percorria uma distancia maior que o
comprimento da cartolina se fosse utilizado 2 segundos.

Os graficos obtidos foram os seguintes:
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Para os valores:

FPoténcias (%)= 20 40 G0 a0 100
4.7 273 437 25 3.6
472 276 44 3 275 .8
4.6 2T 44 4 278 317
5.4 27,6 44 1 275 3.9
5.3 279 44 g 27,2 3.9
47 277 44 3 27.6 31.6
5.6 27.8 44 5 274 1A
5,2 276 44 2 276 31.6
4.8 276 44 3 275 FA
5.1 275 44 1 272 315

Nas medidas do angulo feito pelo giro do robd, fixou-se o tempo e variou-se a poténcia
aplicada aos motores. Foram utilizadas as poténcias de 20%, 40%, 60%, 80% e 100%.
Para todas as poténcias, utilizou-se um tempo de giro de 1 segundo.



Os gréficos obtidos foram os seguintes:
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Para os valores:
Foténcias (%)= 20 40 G0 a0 100
17 116 187 238 260
20 124 192 241 266
18 123 188 240 262
17 124 187 238 260
20 121 191 239 261
19 119 189 241 263
17 121 187 238 260
20 118 190 240 266
17 122 187 241 264
18 124 191 239 261




