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1-Introducgéao

Este trabalho pratico teve como principal objetivo familiarizar os alunos com a
construcao de estruturas mecénicas com lego e demonstrar a dificuldade para se
calibrar um robd para a realizagdo de uma determinada tarefa.

Neste TP, o robo teria de desenhar no chdo um circulo de raio 30cm e um
quadrado de lado 30cm.No entanto, varios fatores interferem em sua atuagado, como
por exemplo: o atrito entre as rodas e a superficie em que varia de superficie para
superficie, a carga da bateria diminui com o uso, o que acarreta em perda de poténcia
dos motores, 0s motores nunca sao iguais, assim como as engrenagens e todas as
pecas que compdem o robd.

2-Desenvolvimento do projeto

Para a montagem estrutural, utilizamos de um kit Lego. Ja para a parte
mecanica, utilizamos dois motores elétricos e uma HandyBoard.

Com o auxilio do Livro Robotic Explorations de Fred. G. Martin montamos a
estrutura inicial do Chassi de nosso robé. A partir dai utilizamos da criatividade e das
dicas do Professor Mario Campos para a continuagao da montagem.

Apd6s a montagem estrutural ter sido concluida(o que nos deu muito trabalho,
pois 0s motores quase nunca se encaixavam corretamente nas engrenagens e etc.),
partimos para a programagao da HandyBoard(que da os “comandos” aos motores)
feita através da interface Interactive C.

Esta etapa foi relativamente mais facil do que a montagem, pois a maior
dificuldade encontrada foi calibrar o tempo correto de atuacdo dos motores para que
determinado trajeto fosse feito. No entanto foi nesta etapa que descobrimos que é
praticamente impossivel, com as ferramentas que tinhamos disponiveis, fazer o robd
realizar as tarefas a ele destinadas, de forma constante e corretas.

Por exemplo, desenhando o quadrado, ele sempre fazia a curva de 90° em
angulo diferente de 90°, as vezes mais e as vezes menos. Como resolver isso? Ainda
nao se sabe.

No que se refere ao circulo, o rob6 fazia algo muito préximo de um circulo, mas
nunca um circulo. Algo interessante a se notar € o fato de que ele fazendo trés
circulos consecutivos e de mesmo raio, na teoria, ele deveria sempre passar pelo
mesmo caminho. Sera que foram trés circulos idénticos? Infelizmente ndao. O desenho
feito no piso foi algo parecido com um espiral.

3-Medidas de erro de translagao e de rotagao

A medida de erro de translagao foi feita da seguinte forma: Primeiramente
colocamos os dois motores com poténcia total, depois com 60% da poténcia e por
ultimo com apenas 20% da poténcia.

Os resultados foram os seguintes:

- 100% da poténcia => Erro de aproximadamente 25 centimetros.

-60% da poténcia => Erro de aproximadamente 18 centimetros.

-20% da poténcia => O robd teve dificuldades para se locomover, mas
conseguiu se deslocar um pouco e teve um erro de aproximadamente 4 centimetros.
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J& para a medida do erro de rotagéo, ligamos apenas um dos motores por um
determinado tempo para cada uma das 3 poténcias anteriores. Como ajustamos o
tempo para cada poténcia, tivemos um erro muito pequeno, de aproximadamente 2
centimetros para cada poténcia.

4-Apresentagao ao professor e colegas de classe

Apos deixar a HandyBoard carregando durante toda a noite, nos dirigimos até o
laborat6rio onde ocorreria a apresentagao, para que fosse feita a calibragdo final de
nosso robo6. Tentando melhorar o desenho feito no chao, fizemos umas sete ou oito
calibragdes. Algo estranho comecgou a acontecer. Cada calibragao que era feita o robd
fazia um desenho pior. Entdo descobrimos que uma das coisas que mais poderiam
atrapalhar a apresentacao do rob6 aconteceu de forma inesperada. As baterias da
HandyBoard estavam fracas e os motores ja ndo respondiam de forma correta.

Por sorte, ainda eram 10 da manh&, entdo a HandyBoard foi conctada a uma
fonte de energia para que o processo de recarga fosse feito. O problema é que este
processo demora cerca de 18 horas.

A solugao foi fazer apenas uma calibragao depois de 45 minutos de carga e ver
0 que aconteceria.

O circulo satisfez os requisitos, ja o quadrado, nao ficou um quadrado. A curva
em 90° graus foi realizada com cerca de 70° graus, fazendo com que o desenho se
aproximasse de um losango.



