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Unidade IV: Meu primeiro robo

Objetivo

O objetivo deste projeto é que cada equipe exercite os conhecimentos adquiridos na Unidade
Il no projeto e construcdo de um robé movel. Este robé deve ser capaz de percorrer um
trajeto demarcado por uma linha no solo (ou seja, é um seguidor de linha) e parar o mais
proximo possivel de uma barreira no menor tempo possivel. Ele deve ser completamente
auténomo, ou seja, ndo devera ter nenhum controle externo apds ter sido colocado na pista e
acionado (ligado).

Equipes
As equipes serdo formadas por grupos de 6 alunos, definidas pelos docentes.

Robos
Dimensodes: o dispositivo poderd ter, no maximo, as seguintes dimensGes durante toda a
competicao:

e Comprimento: 250 mm

e largura: 150 mm

e Altura: 150 mm

e Peso Total: 3 Kgf (incluindo os servomotores, microcontrolador e bateria)

Os dispositivos que ultrapassarem estes valores, por qualquer margem, ndo serdo aceitos

Materiais para a construgao da estrutura: ndo poderdo ser usados kits de robds prontos e
nem poderdo ser usados sistemas construtivos como Lego, K'nex, Meccano ou similares;
poderdo ser utilizadas apenas rodas. Desta forma, com as excegdo citadas, estdo liberados o
uso de quaisquer materiais. Os materiais devem ser adquiridos pela equipe.

Fonte de energia: a energia deve ser provida por uma bateria de 12V, adquirida pela equipe.

Sistema de controle: o rob6 devera ser controlada por meio de um microcontrolador Arduino
Uno R3, embarcado, e sem a interferéncia humana. O Arduino Uno R3 serd fornecido pelos
professores na aula de programagdo deverd ser devolvido apos a competigdo.

Diregdao do robo: existem diferentes formas de dar dire¢dao ao rob6. Uma delas é utilizar dois
motores DC e variar as rotacdes dos mesmos, fazendo o rob6 mudar de dire¢do. No entanto,



neste projeto, deve-se utilizar um servomotor para dar dire¢do ao rob6 (o servomotor fara o
papel analogo ao de um motorista virando o volante do veiculo).

Sugestoes de materiais eletronicos ou similares:

e Bateria Unipower UP-1213 12V 1.3-AH (Figura 1)
e Moddulo sonar HC-SR04 (Figura 2)
e P12 -Sensor de obstaculos para Arduino (Figura 3)
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Projeto
O projeto dos robds deve seguir o processo de projeto, que foi trabalhado na Unidade

Tematica lll. Em outras palavras, deve-se:

e Elencar alternativas;

e Definir os critérios de analise;

e Selecionar uma alternativa, com uso da matriz de decisdo. A alternativa escolhida sera
a solucdo adotada;

e Detalhar a solu¢do adotada, eventualmente aplicando o processo de projeto para cada
componente;

e Construir a solugao;

e Testar a solucdo.



Pista de competicao

A pista sera uma superficie plana, com curvas, com um obstaculo ao final do percurso. A pista
possui uma marcac¢do dos limites laterais, da metade do percurso e da posi¢do de largada. A
fita que determina o percurso tem largura média de 38mm. O obstaculo (parede) ao final do
percurso serd feito de papeldo, para nao danificar os dispositivos caso ocorra colisdo. O
mesmo possuird a largura maxima do dispositivo e altura igual a altura maxima dele.

Competicao

e (Cada equipe se apresentard sozinha na pista, sem a utilizacdo simultanea dos
dispositivos dos demais grupos;

e A avaliacdo do desempenho do dispositivo serd definida pela competi¢do entre todas
as equipes;

e Na partida, um membro da equipe, aqui denominado como Acompanhante, podera
desligar/religar o robg;

e Estdo previstas ao menos uma e no maximo trés baterias para cada rob6;

e A pontuacdo final serd a média de todas as tentativas;

e Para computar a nota final (N¢) de cada bateria, serd adotado como critério:

N|:=0,4*N|_+0,4*ND+0,2*NT

Ela considerara 3 notas, a nota de seguidor de linha (N.) , nota de distancia de
parada (Np) e nota de tempo (N;). O célculo de cada uma dessa notas sera através
dos critérios a seguir.



N.: nota atribuida a eficiéncia do projeto em seguir o percurso determinado por
uma linha preta na pista de competicado. Ela sera aferida através da equacao:

N, =10-2*s
Onde:

s é o numero de vezes em que o carro saiu do trajeto e teve que ser
realinhado por um dos monitores; s menor ou igual a 5.

Np: nota atribuida a eficiéncia do projeto em parar o mais préximo possivel do
anteparo posicionado no final do percurso. Caso haja colisdo (choque com
movimentacdo da parede) o grupo terd essa nota zerada. Ela sera aferida através
de patamares de distancia que ocorrer a para, conforme a relacdo abaixo:

0, se d <0 (colisdo com anteparo) ou d >150
2,se55<d<150
4,se20<d<55
6,se8<d<20
8,se3<d<8
10,se2<d<3
14se0<d<5
Onde:

d é a distancia em centimetros entre o sensor de distancia e o anteparo.

N:: nota da tomada de tempo do projeto. Uma vez ligado o dispositivo, comegard
a ser contado o tempo. Se o dispositivo sair do percurso, o tempo serd pausado e
reiniciado logo apds o monitor reposiciona-lo. A contagem do tempo somente
serd considerada se o dispositivo ultrapassar a marca que indica a metade do
percurso. O tempo maximo para a execugdo do trajeto é 5 minutos. Ela serd
aferida através da equacao:

NT =10 - 2*t
Onde:

t é o tempo medido em minutos do inicio do funcionamento do carro até a sua
parada. O tempo sera truncado na segunda casa decimal, e aproximado para o
valor mais préoximo de k*0,5, onde k é um nimero natural entre 0 e 10. Se t for
maior do que 5 minutos, o tempo considerado no calculo da nota serd 5 minutos.

Critérios de desempate
| - Nota de distancia de parada
Il - Nota de seguidor de linha
Il - Nota de tempo
IV - Peso do carro



Relatorio
O relatdrio devera seguir,

1.Alternativas analisadas

Neste tdpico, devem ser mostradas pelo menos duas alternativas. As alternativas deverdo ser
esbocadas, no minimo de forma esquematica.

2.Analise de alternativas

Neste topico, devem ser caracterizados os critérios de decisdo. E aplicada a matriz de decisdo,
para selecdo da solucdo.

3.Detalhamento da solugdo

Neste tépico, devera ser detalhada a solucdo. E desejivel que os desenhos detalhem todas as
partes da solucdo.

4.Protétipo

Neste tépico devem ser colocadas fotos da solucdo final. E o link para um filme no YouTube,
com o rob6 em movimento.



