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Introducao

O trabalho pratico 2 consiste em criar um robd, utilizando pecas Lego, capaz de descrever um
trajetoria circular e ser capaz de andar sobre os lados de um quadrado.

Para garantir a viabilidade das trajetorias descritas o robo devera desenhar sobre uma cartolina seu
trajeto.

Além disso, o robd devera possuir leds e ser capaz de ligad-los em sequéncias aleatorias enquanto
descreve qualquer trajetoria.

Objetivos
Esse trabalho visa a familiriadade com a calibragao de um rob6. Como desta vez ¢ permitida a
utilizag¢ao de rodas, o controle de poténcias em cada motor se torna mais trabalhoso. Tendo contato

com os erros de calibragao.

E objetivo também a programacio multi-tarefa na Handyboard. Incluindo o aprendizado sobre a
administracao de processos.

Desenvolvimento

Inicialmente, propusemos o modelo utilizando dois motores e duas rodas. Cada motor seria
associado a0 movimento de cada roda.

Sua estrutura € pequena, apenas suficiente para suportar a handyboard, o conjunto de engrenagens e
0s motores.




O primeiro desafio encontrado foi manter o equilibrio do robd durante seu deslocamento. Tentamos
utilizar algumas proprias pegas do Lego como sustentagdo, porém obtivemos problemas com grande
atrito e controle da curva.

Por simplicidade e experiéncia do sucesso de grupos de anos anteriores, optamos pela utilizacdo de
um “Roll-on”. A razao pela escolha foi a capacidade de adaptar o movimento da curva em seu giro.

Apos definida a estrutura suficiente para a locomocgao, definimos a posi¢ao dos leds. Por existéncia
de espaco adequado, optamos por montd-los acima do “roll-on”.




Soldamos os fios necessarios as ligagdes e fixamos os leds juntos as pecas do Lego. O espaco das
proprias pecas do Lego foram suficientemente satisfatorias para prender os leds e fixar o circuito.

Apos fixarmos a estrutura, esta estava pronta para a etapa de calibragao.




Calibracao e Graficos
Seguem as tabelas e graficos obtidos durante a etapa de calibragao.
Distancias percorridas

Poténcia: 20%

Tempo| D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7 D8 D9 D10
Is 8,5cm [8,7cm [8,5cm [9,0cm [8,9cm [|8,1cm [9.2cm [9,3cm [9,6cm |[9,7cm
2s 20,5c¢cm |20,0cm [20,2¢cm [20,3¢cm [20,2cm [19,8cm [20,3cm [21,2cm [21,5cm |21,4cm
3s 29,5cm [29,8cm 28,2cm [29,0cm [27,9cm [29,6cm [29,4cm |29,2¢cm [29,5¢m [29,1cm
4s 39,8cm |41,2cm |40,8cm [39,8cm [41,1cm [40,6cm [40,5¢cm (40,7cm [41,0cm |[41,2cm
5s 49.3cm |51,3cm [50,8cm [50,7cm |49,9cm [50,7cm [49,0cm |51,2cm |50,5¢m [50,4cm
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Poténcia: 30%

Tempo| D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7 D8 D9 D10

Is 14,5cm|15,5¢cm [14,8cm |16,0cm {14,9cm [15,8cm |16,1cm |15,3cm (14,8cm |15,2cm

2s 32,6cm(33,0cm |33,5cm |33,3cm |33,6cm [33,0cm [32,5cm |32,8cm [32,5¢cm |32,3cm

3s 50,0cm [49,5c¢m |49,6cm |50,1cm |49,0cm [50,6cm |S51,1cm [49,6cm [50,2¢cm |52,0cm

4s 65,0cm [62,5cm |62,0cm |65,2cm |65,8cm [61,8cm [62,3cm |61,5¢cm [62,7cm |[61,9cm

5s 83,6cm 85,5cm |84,1cm [86,5¢cm [86,3¢cm |83,5¢cm |83,7cm (84,2¢cm [86,0cm |85,5cm
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Tempo utilizado: 1,15s
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20 cm

Tempo utilizado: 2.15

20,2cm [20,4cm [20cm [20,6cm [20,5¢m [20,7cm [20,5¢m [20,3¢m [20em [20,5¢m |
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Tempo utilizado: 3.05
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Rotacoes
(Fixado -40% em um motor para fazer a curva)
Poténcia: 80%
Tempo |[D1 |D2 |D3 |D4 |D5 |D6 |[D7 |D8 |D9 D10
Is 93 186 (79 |73 {79 |79 |79 |65 |70 [82
2s 162 (179179186 (188 {188 (191 (193 |201 |215
3s 338(336(333|331(320(318|316|314 310|306
4s 3971399(393 (383 407 411411 (442 4451448
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Poténcia: 60%

Tempo D1 |D2 |D3 (D4 |DS D6 [D7 |D8 (D9 D10

Is 56 |61 [65 [68 |79 (82 |86 |87 [87 |89

2s 170|173 1175|177 |185]187 (193 |195]197 {199

3s 273 128212871296 129413001308 |312 |269 |278

4s 3871390(393 (394 {397 1408 413 |416 417 |421
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Angulo: 30 graus Tempo utilizado: 0.6s
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Angulo: 90 graus Tempo utilizado: 1.1s
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Conclusao

O trabalho proporcionou principalmente, sendo novamente, um contato direto com as dificuldades
de calibragdao de motores. Este exp0s esse problema em suas maiores dimensoes. Certamente, a
calibracao ndo ¢ uma tarefa simples e exige bastante dedicagdo para realizé-la. Obtivemos a partir
de entdo outra visdo a respeito a partir de projetos de robotica.

A programacgao multi-tarefa também permitiu um contato com as possibilidades de implementacao
as quais a handyboard permite realizar.

Portanto, no ambito de ter trabalhar com as dificuldades em calibra¢des e controle de trajetoria,
bem como programagao multi-tarefa, foram cumpridos todos os objetivos.
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