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Projeto de Robos

- OO0 que pensar quando se projeta um rob6?
O Ambiente
O Funcao
_OSensores
OAtuadores
_ OMateriais

Problemas

- ODepois de colocar a tralha toda:
O.Como fornecer energia? ,
O A palataforma escolhida aguenta o peso?
O Se nao aguenta o que fazer? :
O Dilema: peso da bateria x tamanho do motor .
O Como implementar o hardware controlador
do rob6?
O 0 hardware suporta a configuracao escolhida
(sensores, atuadores, método de controle)
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Principios de Design

- OSimplicidade
ODesign Balanceado
OCodigo x Realidade
OSoftware PC x Software Embarcado

- ORedundancia
O Verificar TODOS 0S CASOS!

Principios de Design

- OO0 que o robo deve fazer? : :
OQual a maneira mais simples de se cumprir
a tarefa?
OAQual plataforma mecanica sera necessaria?
- OQuais informagoe so robd precisa?
OQuais sensores obtem esta informacao da
melhor forma possivel?

OComo o problema pode ser decomposto em
comportamentos? : :




Locomocao
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Locomocao

- OMeios de locomocao utilizados por robds:
O.Pernas . ; .
OVariacao de Graus de Liberdade
O Esteiras
O Rodas.
. OFixacao :
O Fixas, Méveis, Livres
ODirecao
: O Unidirecionais -> Omnidirecionais

Locomocao

~ OConfiguracoes de veiculos com rodas:
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Locomocao

Alimentacao

- OTodo robo precisa de um sistema de
alimentacao que permita a execugao de
uma grande quantidade de tarefas.

. ODevido aos circuitos eletronicos essa tensao .
geralmente é constante.




04/04/2010

Alimentacao

- OAs baterias sao as opgoes mais utilizadas
OAlgumas caracteristicas das baterias:

O Capacidade de Carga

O Densidade Energética

O Capacidade

O_Voltagém :

O Taxa de descarga

O Tempo de prateleira

O Dependéncia de temperatura

Alimentacao

- OReguladores de tensao

Olsolamento

O Ruido da Fonte de Energia

O Ruido Eletro-Magnético do Ambiente
O Utilizagao de Capacitores e de Diodos
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loennn

- ORobo desenvolvido em atividade vivencial e
durante uma iniciacao cientifica

OObjetivo: Iniciar a area de robética no
laboratério de eletronica
. ODois modelos :
O Notebook utilizando porta-paralela
O Microcontrolador utilizando porta serial
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Com a cimera serd possivel
enxergar pessoas e objetos.

Web - cam

Com seasores cle
‘perceberd a linha ¢
poderd segui-la

24 11 2006

loennn

Prio 18 Cerewd)

Privo Z = CIW

o O

10 ko

F10 Grosso

04/04/2010

10



04/04/2010

Ioennn

- OVersao 2 , ,

OToda a parte de controle é feita por um-
circuito com microcontrolador liberando
assim o notebook para processamento de IC

. OMotores controlados por uma ponte H

Olnterface RS-232 implementada para
comunicacao
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Avaliacao de Projeto
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Bons Projetos

- OPioneer

OSRV-1Q
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