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1. Objetivo

O principal objetivo deste trabalho pratico é miferizacdo dos integrantes do
grupo com 0s recursos que serdo usados no dedorsamestre: construcdo utilizando
LEGO, utilizacdo da Handy Board e aprendizadormiguiagem IC.

Para esta familiarizacdo ser efetivada, a tarefasiste em executar o0
deslocamento de um rob6 em linha reta, por 15 crmenos de um minuto, e existindo
a possibilidade de bénus para a realizacdo de uma de 90° e deslocamento de mais
outros 15 cm.

2. Desenvolvimento

2.1 Idéias Iniciais

O primeiro desafio deste trabalho foi relacionadwiatividade, esta relacionada
ao desenvolvimento de uma forma tedrica de destocabd sem a utilizacdo de rodas
ou esteiras. Nesta etapa algumas idéias foramidagesendo que duas se destacaram
mais: a utilizacéo de seis patas e de uma baselméve

Como a mais criativa era a segunda, resolvemassiinvnela. Essa idéia se
baseia em o robd possuir duas bases que movimeamtensi. Enquanto uma apoia o
peso do robd, a outra se desloca em relagdo ai@jmeando entdo ha a inversao dos
papéis, ou seja, a segunda passa a ser 0 apoijrimera se desloca. A partir da
discusséo da idéia e entendimento de seu funciortarper parte de todos, comegcamos
a montar um prototipo, pensando na implementacdosalacdo e detalhes de
construcdo. Vimos que seriam necessarios dois e®t@ara que o robd se
locomovesse, um com a funcdo de proporcionar o mmenvio relativo horizontal entre
as bases (para o deslocamento ocorrer) e outrampavimento relativo vertical (para
troca da base de apoio). Além disso, a estrutur@ciga ser muito grande e
consequentemente pesada, o que ndo é desejadonpités forca seria exigida do
motor.

A outra solucéo pensada, a utilizacdo de seis paambéem foi descartada por ja
ter sido executada inUmeras vezes e porque achaneoas pequenas pernas e patas
seriam frageis na sustentacéo da Handy Board.

2.2 Surgimento e Funcionamento do Manco

Finalmente, outra idéia foi discutida e passamam@ementa-la. O projeto
constitui de duas “patas” grandes, com tamanhad iguargura do robd, para melhor
sustentacdo, e um “corpo” onde estdo os motoreldandy Board. O deslocamento se
baseia na movimentacdo destas duas estruturas gn@esnas), em que cada uma é
movida por duas engrenagens unidas por uma terdaftaconstrucdo é mostrada na
Figura 1. Vale ressaltar que sao interligadas ér&ggenagens para o movimento da
“pata” para que as roldanas mais externas possammiesmo sentido de rotacao.



Figura 1 — Viséo Lateral do robd
Engrenagens relacionadas ao movimento das patawdo

Uma das engrenagens é ligada ao motor por meimldanas e esteiras que
funcionam como uma reducdo. Optamos por fazer estacdo para haver uma
diminuicdo na velocidade das engrenagens e um dardertorque sofrido por elas, ja
gue em NOSSOS primeiros testes as “patas” se masammuita rapidez e pouca forgca
para sustentar o corpo do robd. O motor aciona engrenagem pequena, que
transmite 0 movimento através de uma esteira amaiar. No eixo da mesma, ha outra
pequena engrenagem que transmitird o movimenteqguado ao eixo ligado a perna.
Observe que estas construcdes estdo evidenciadigsinaa?.

Engrenagens

parareducs Engrenagem em
'1‘_ contato direto com
f i o motor

Figura 2 — Visao Superior do robd
Transmisséo da poténcia do motor para as engremagen



Como podem ser vistas nas figuras 1 e 2, tentatapsr nosso robé o mais
robusto possivel, utilizando os intertravamentqdieaxdos em [1].

Optamos por fazer um robd baixo para ndo exiger @sl motores sustentassem
um peso excessivo, e consequentemente exigissento narque. Por isso,
simplificamos ao maximo na constru¢do da estrutbDms motores foram usados na
montagem do robd, cada um responsavel pelo movim@atuma das pernas. Esta
diviséo foi feita visando a possibilidade do rob@ig pois movimentando somente um
dos lados isto ocorreria.

2.3 Dificuldades Encontradas

Varias foram as dificuldades encontradas durantdesenvolvimento deste
trabalho. A primeira delas foi a tentativa de dimg@e uma maneira de locomocéo
verdadeiramente original, 0 que n&o conseguimosoAstrucdo de uma estrutura
suficientemente robusta também foi um desafio, ueraque ndo costumava ser uma
preocupagcdo em nossas montagens de LEGO antertetrnterfinalmente, a grande
dificuldade enfrentada foi com o uso dos motoreterftativa de conciliar velocidade e
torque, 0s encaixes para permitir boas transmissi@egnovimentos foram mais
complexos do que esperavamos. Contrariando uma ii€ial, a utilizacdo da Handy
Board n&o nos trouxe problemas, sendo facilmentepulada e programada.

Além disso, como utilizamos dois motores distinp@a movimentacdo das
pernas, encontramos dificuldades em sincronizgdma que o rob6 andasse em linha
reta. Apos varios testes, pudemos ver que o robSupalgumas caracteristicas que nao
sdo deterministicas, ou seja, que variam com aigdmadlo terreno, com a tensdo
fornecida pela Hand Board, entre outros. Desteddt@m o nome do rob6: Manco.

2.4 Reajustes Finais

Para que nosso rob6é Manco realizasse a curvangrééepara o bonus deste
trabalho prético, tivemos de cronometrar o funaoeato dos motores para que, apos
alguns segundos, um deles desligasse e apenasr@ fosse responsavel pela
movimentacg&o. Pelo fato de termos mobilidade eacésl ao lado para o qual o robo
iria virar, decidimos implementar em nosso programeurva para os dois lados, no
qual o usuario escolhe a opcao desejada.

A figura 3 mostra com clareza a montagem realizada



Figura 3- Viséo geral da montagem final, ficandwas as estruturas e mecanismos

3. Conclusao

Este trabalho proporcionou uma base de conheocrem@rca das construcoes
com o LEGO, o uso da Handy Board e da linguagerardtive C. A partir dele
poderemos desenvolver prototipos mais complexagposnente.

A montagem do robd Manco e seus testes foranfatati®s pois atingiram os
objetivos propostos. Desta forma, temos que o ltiabpratico em geral pode ser
considerado finalizado.
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