Estudo de Caso:
Projeto de um Robd de Sumo
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Robos de Sumo

* Modalidade de robotica competitiva, inspirada no Sumo,
esporte japones

* Normalmente dividida em subcategorias por peso (de 100g a
3kg) e por modo de operacao (autonomo, radio controlado)
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https://youtu.be/QOy5D6v4CtI
onix.mp4

Robos de Sumo

* Objetivo: empurrar o
adversario para fora da Arena

* Nao sao permitidos
mecanismos que causem dano
ao adversario

* Autonomos: nao pode ter
interferéncia humana durante o .

TOLH’ld Dohyo, a arena de sumos, € circular, de
fundo preto e com uma linha branca que
marca as bordas
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Requisitos

e Mini Sumo Autonomo

* Ficar dentro da arena de 77cm de diametro, com 2,5cm de borda
branca

* Dimensao maxima de 10cm de largura e 10cm de comprimento
* Peso maximo 500g

* Conexao remota para o acionamento a ser feito pelo juiz,
dando inicio ao round

THUNDEIRATZ
——




Especificacoes: Primeira lteracao

* Locomocao
* 2 motores brushless (DYS BE1104) 12V 4000KV 82W
* Reducoes 22:1 fingertech silver spark (2182rpm final)

* Localizacao do adversario
* 5 Sensores de distancia Time of Flight (VL53L0X)

* Acionamento remoto
 Par Emissor e Receptor Infrared
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Especificacoes

* Maior controle da trajetoria

* Identificacao da linha branca
* 4 Sensores de Linha IR (QRE1113), na base do robo

* Precisao da movimentacao
* Acelerometro 6-eixos (LSM6DS3)

* Mais de uma estrategia

* Selecao através de um aplicativo
* Bluetooth (SPBTLE-RF)

* Substitui o par IR para o acionamento
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Esqguema Elétrico
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Auxiliary

Arquitetura de Software
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Maquina de Estados do Software

( INITIAL STATE
sum ==0 Initial_function() line_condition()

Estratégia inicial
ex: dibre

ON THE LINE

SEARCHING “\ sum =0 attack_condition()
search_function() X " on_the_line_function()
Estratégia quando line_condition() Estratégia quando

néo enxerga o d o robd enxerga

oponente. a linha.

ex: swing, estrela ex: reverter

sum =0 lline_condition()
attack_condition()
lattack_condition()
(C OFF THE LINE
PURSUING ) sum ==0
off _the line_ function()
pid_algorithm_action() | - Estratégia para
Seguir o oponente line_condition() quando o robd para
com PID . de enxergar a linha.
sum =0 ex: continuar a
reverter e girar
sum == r \ 7
attack_condition()
attack_condition()
sum !=0
LosT h
lost_function() line_condition()
Perdeu o oponente,
lost_timer > LOST_TIME mas continua seguindo
ex: sensor invisivel sum =0 3&
- lattack_condition() sum==0
attack_condition()
ATTACKING A

line_condition()

attack_function()
Ataque

ex: motors(100,100)
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