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Introducao

O ultimo trabalho pratico consiste em criar um rob6 autdnomo utilizando pecas Lego
para participar da competicdo entre os robds, o Robd Virus.

A apresentacdo para a prévia consiste nas habilidades de: ser possivel ser calibrado em
60 segundos, identificar a luz de partida, ter capacidade de se orientar no campo
autonomamente, coletar um bloco que se encontra sobre a linha, reconhecer a cor do
bloco, carregar o bloco até a base, subir e descer rampa e por fim, desligar todos o0s
atuadores ap0s 60 segundos de acendida a luz de partida.

Objetivos

O objetivo deste tltimo trabalho €é reunir todo o conhecimento e experiéncia adquiridos
ao longo do curso e com os outros trabalhos ja desenvolvidos para construir um robd
que tenha a capacidade de participar da competicéo final.

Desenvolvimento

Inicialmente, optamos por manter a estrutura bésica do robé que tinhamos até entdo do
trabalho prético anterior. Fizemos alterages de acordo com as decisdes para adptarmos
0 rob0 aos objetivos da competicéo.

A primeira decisdo tomada foi a de que o robd teria dois bragos nas extremidades para
servir como um receptaculo para os blocos. Os bragos se estendem respeitando o limite
maximo de comprimento que o robd pode ter que é de 30 cm.

Nosso algoritmo de orientagdo se baseou em encontrar o melhor valor de luz polarizada
(calibrado) e se chocar contra a parede. O choque, lido pelos sensores de toque
garantiria a posicao em frente a luz. Faz-se uma curva, e anda-se reto até que a parede €
encontrada através do chogue com a mesma. Outra curva é feita e a orientacdo estéa
completa.

A partir de entéo o robd procura por blocos, ao encontré-los reconhece sua cor e retorna
sua base onde ao encontré-la, por mais um choque, para até esperar os 60 segundos.

Evidentemente que esse algoritmo foi desenvolvido apenas para a prévia, haverdo
serveras modificagfes para a competicdo, mas as diretivas basicas foram mostradas e
certificadas, uma vez que essas sao basicas para a atuagdo na competigéo.

Dos sensores no robd:

e Um sensor para reconhecimento de cores: 4 leds (vermelho, verde, amarelo e
azul) e 1 sensor LDR (Light Dependent Resistor);

e Um sensor para identificar luz de partida: 1 sensor LDR (Light Dependent
Resistor);

e Um sensor para identificagdo de luz polarizada: 2 sensores LDR (Light
Dependent Resistor) com 2 filtros de luz polarizada para ajustados para cada tipo
de luz;



o Um sensor para seguir parede: 1 sensor 6ptico de proximidade;

e Um sensor para deteccéo de proximidade: 1 par emissor/ receptor
infravermelho;

o Dois sensores para detectar toque: 2 chaves de contato.

Para o reconhecimento de cores, usou-se a mesma estrutura montada no trabalho
anterior. Para o sensor de luz polarizada mudamos o circuito implementado no trabalho
anterior, fizemos um sensor diferencial, que gasta apenas uma porta analégica somente,
tal que quando apontado para uma luz polarizada, retornaria um valor proximo de O e
quando apontado para a luz polarizada no sentido oposto retornaria um valor préximo
de 255.

O algoritmo para reconhecimento do melhor valor para luz se baseia no seguinte:
sabendo que o robd comeca defasado de multiplos de 90° sempre no campo, entéo,
calibra-se a medida lida do sensor quando o robd esta de frente para a luz polarizada e
quando a competicdo comeca o rob6 fica girando 90° até que o valor lido do sensor seja
igual, a menos de um erro permitido, ao valor calibrado previamente.

Os dois sensores de toque séo utilizados para detectar colisdo com as paredes do campo,
para saber quando o robd deve fazer o giro de 90°.

A subida da rampa, exigiu contra-pesos na estrutura uma vez que durante a subida, o
desequilibrio do peso do robd fazia-o cair.

Outro problema que tivemos foi em relacdo ao grande espago entre as duas garras, pois
quando o bloco entrava entre as garras ele ndo ficava alinhado com o sensor de detecgéo
de luz impossibilitando a identificagdo da cor do bloco. Uma alternativa que adotamos
para tal, foi o uso de um barbante que direcionasse 0 bloco para a frente do sensor de
identificacdo de cor. Medida até entdo provisoria.
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