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Objetivo

O Objetivo do primeiro trabalho pratico foi a familiarizagdo dos alunos com as principais
caracteristicas do ambientes de programacao Interactive C, por meio da utilizacao de sensores,
avaliando montagem e processamento dos sinais medidos.

Construcao do robo

Neste trabalho, utilizamos a estrutura do primeiro rob6 adicionando apenas as melhorias que
foram sugeridas pelo professor, como apoiar duplamente o eixo dos motores e reforgar sua
estrutura.

Foi definido que para realizar as tarefas propostas, utilizariamos trés sensores LDR e um
LED.

Dois sensores LDR foram colocados a frente do robd para que ele identifique as bordas da
linha preta e possa corrigir o tragado. O outro sensor LDR foi colocado no lado de tras do robd
junto de um LED para que ele possa distinguir as cores. O LED foi necessario para reduzir a
interferéncia da iluminag¢ao ambiente na tarefa de identificar as cores.

(Os motores com o eixo duplamente apoiado)



(O rob6 em seus estagios finais)



Programaciao da HandyBoard

Como ja haviamos desenvolvido uma interface interativa para a calibra¢do do primeiro
trabalho, ndo precisamos de desenvolver novamente a interface, apenas a adaptamos para as
fun¢des do segundo trabalho.

Desenvolvemos inicialmente o trecho do cddigo para fazer as medigdes pedidas nas tarefas,
e utilizamos a biblioteca encontrada no site da disciplina e o programa hyperterminal para capturar
os dados armazenados na handyboard.

Apos todas as medidas tomadas, desenvolvemos o trecho do codigo que trata de fazer o robd
seguir a linha preta. Na implementagao, consideramos que o robd sempre iniciaria ja alinhado com
a faixa preta, por isso a corregdo que ele faz ¢ bem suave. Como descobrimos durante a execug¢ao do
trabalho, caso o robd nao inicie alinhado com a faixa preta, ele ndo consegue se corrigir a tempo e
ele sai da linha preta.

O ultimo método implementado ¢ o método de reconhecimento de cores. Para esta fungao
inicialmente deve ser calibrar as cores no robd, apds colocar um bloco colorido em frente ao sensor
LDR iluminado pelo LED, o programa faz uma média durante 5 segundos, para encontrar o valor
médio deste bloco. Apds todos os blocos calibrados o programa tenta encontrar a cor
continuamente, ele avalia a cor do bloco no momento e compara com a média de cores definido
anteriormente para informar a cor do bloco atual.

Tarefas

Abaixo se encontram os graficos das medidas realizadas.
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Os resultados iniciais mostram que uma iluminagdo controlada diminui bastante a variacao
do sinal, mas ele continua inconstante.

Os testes de distancia, mostram que quanto mais distante, menor o valor s6 sinal recebido, e
quanto mais distante maior a interferéncia gerada pela iluminagdo ambiente.

Resultados Obtidos

O método desenvolvido para seguir a faixa preta, ¢ capaz de corrigir a posi¢cao do robd caso
ele ja esteja inicialmente alinhado com a faixa preta. Caso o robd ndo esteja alinhado inicialmente
ele ndo ¢ capaz de se corrigir a tempo e os dois sensores encontram o chdo branco, e neste caso os
motores param.

O método desenvolvido para reconhecer cores ¢ competente caso os blocos sejam calibrados
bem proximos do sensor (1cm). E para que o robo identifique as cores corretamente eles devem
estar na mesma distancia em que foi realizada a calibragao.

Conclusao

A conclusao que chegamos ¢ que trabalhar com sensores ¢ mais trabalhoso do que
aparentava inicialmente. As condi¢des da ilumina¢do ambiente influenciam muito nos resultados,
por isso para se obter os melhores resultados deve se reduzir a influéncia da iluminagdo ambiente o
maximo possivel.

Utilizando um LED amarelo, conseguimos reduzir a influéncia, mas para um
reconhecimento de cores mais competente deveremos utilizar mais LEDs de cores diferentes. E para
evitar com que sombras atrapalhem ao robo distinguir a faixa preta do chao branco € interessante
também adicionar um LED voltado para o chao.
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