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E mais:

Controle de motor

DC pelo PWM do PIC
Sistema de dados para
radios automotivos
Uso de relés em
robotica e mecatrénica
Experimentos com
peguenos motores

carre alllll' ara i
no MultiSim

Veiculo para

t rI 1 2" plano inclinado
Sequencial mecatronica

Radicinterferéncia
Dé maior autonomia
00s seus projetos

Roboticana )
Universidade /S "+

Conhega uma nova opgao
de competicao

Kit PNCA

Aprenda técnicas de montagem
para construgao de robos

Conheca os componentes de um sistema de

Realidade virtual
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A PUC-RJ promoveu em
dezembro de 2006 uma
competicao colaborativa
de robos telecontrola-

dos. Este tipo de competicao
tem como objetivo mostrar na
pratica aos alunos o resultado dos seus

trabalhos, esforcos e decisdes de projeto.

A cadeira eletiva "Intro-
ducao a Engenharia” ¢
ministrada pelo professor Marco
Anténio Meggiolaro, j@ mencionado
nesta Revista como lider da egquipe
Riobotz de robds de combate. A com-
peticao e, na verdade, o trabalho final
desta cadeira, onde 0s alunos sao
divididos em equipes, informados das
regras e recebem a missdo de cons-
truir um robd movel capaz de marcar
o maximo de pontos possivel.

Material

Os robos foram construidos com
o kit VEX, porém 05 alunos tiveram
a hberdade de usar matenais adicio-
nais para complementar o kit basico.
O kit da VEX e composto de motores
com caixa de reducao, engrenagens,
microcontrolador para acionamento
de motores, leitura de sensores e
controle remoto que permite 0 con-
trole direto dos motores/sarvos.

As pecas do kit sao perfis meta-
licos com furos com espagamento
padronizado para serem aparafusa-
dos.

Entre os materiais adicionais foram
usadas chapas metalicas, que tiveram
que ser cortadas e moldadas para dar
a forma aos dispositivos projetados
pelos alunos. Foram utilizados tambem
roldanas, fios de piagava e outros.
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As regras

A compelicac € baseada nas
regras propostas pela VEX para com-
peticoes académicas. Ela acontece
numa arena quadrada dividida em
2 campos: azul e vermelho. Nesta
arena sao posicionadaos 4 robds, divi-
didos em 2 times, Esles times devem
recalher © maior numero possivel
de bolas, gue estao espalhadas na
arena, e coloca-las dentro dos gols
do seu lado do campo, dentro de um
limite de tempo, As bolas emprega-
das séo semelhantes 4s usadas para
exercicio manual de fisiolerapia ou
estresse.

Cada campao tem 3 gols: 1 rasteiro
na altura do chao valendo um ponto;
uma cesta baixa (altura de 1 wviga)
valendo 2 pontos; & uma cesta alta
(altura de 2 vigas) valendo 3 pontos.
As cestas necessitam que os robds
elevem as bolas para marcarem
pontos. Os gols e as cestas podem
ser dentificados como as secoes
triangulares posicionadas nas arestas
e centros dos lados da arena.

No centro da arena existe uma
plataforma elevada onde se encontra
uma bola grande (bola de futebol). A
equipe que conseguir trazer esta bola
para 0 seu campo ao final do tempo da
partida tera 0s seus pontos dobrados.

Alem disso, cada equipe recebe 3
bolas a serem posicionadas em qual-

quer lugar gue desejarem,
inclusive dentro dos robds.

Ao final da rodada, robos que
se encontram sobre a plataforma
central ganham pontos adicionais.

Os competidores se revezam nos
times e a pontuagao de cada partida
¢ acumulada individualmente para
definir o campeao.

Por ser a primeira competicao
deste tipo na PUC-RJ, algumas espe-
cificacoes das regras e configuragoes
originais da arena foram simplificadas
para efeito de aprendizado.

Os competidores

Todos os robds utilizam uma pla-
taforma basica movida por 4 rodas
acionadas por motores no modo dife-
rencial, ou seja, cada motor (ou par de
motores) aciona as rodas de um lado
do robd, permitindo movimento para
frente, para tras e giro para ambos os
lados. As principais diferengas enfre
eles estao na forma de captura das
bolas e de marcar os gols.

Os quatro competidores foram:

1) Mineiro Perdido (figura 1)

O Mineirc Perdido utiliza uma pa
rotativa para empurrar as bolas
para dentro de uma cacamba ras-
teira. Quando cheio, ele manobra
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de ré para uma cesta e ergue a
cacamba, despejando as bolas
numa rampa na parte supernor gue
direciona as bolas para a cesla.

2) McGiver (figura 2)

O MeGiver faz jus aoc personageam
do seriado. De todos, ele & 0 mais
complexo. Ma frente, ele tem uma
cacamba rasteira que acumula
bolas & medida gue anda. Uma vez
cheio, ele fecha uma porta lateral,
ergue a cacamba atraves de um
fio enrclado em um carretel moto-
rizado, despejando as bolas numa
segunda cagamba elevada e incli-
nada, fechada por uma segunda
porta motorizada.

Quando cheio, O McGiver manobra
de ré para uma cesta e abre a porta
traseira na cagamba superior, libe-
rando as bolas para o gol, de forma
semelhante a um caminhao bascu-
lante.

3) Rasterix (figura 3)

O Rasterix foi o unico robd espe-
cializado em fazer gols somente no
gol rasteiro e incapaz de fazer gols
nas cestas. Ele & basicamente uma
gaicla com uma porta que se abre
para cima atraves do acionameanio
de um motor. Seu funcionamento &
simples: corre pela arena enchendo
a gaiola e uma vez cheio, fecha a
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porta, volta para o gol rasteiro,
abre a porta e empurra as bolas
para o gol,
Embora incapaz de marcar gols de
2 e 3 pontos, ele & o mais rapido
@ sua gaiola é a Unica capaz de
capturar a bola de volei ao final da
rodada.

4) Gari (figura 4)
Como o proprio nome sugere, o
Gari usa uma vassoura para pegar
as bolas. Na frente ele contem um
eixo horizontal acionado por
um maotor com diversos 110s

de placava amarrados para

varrer as bolas para dentro

de uma grande cagamba.
Uma vez cheio, ele mano-
bra de ré para um gol e vira a
cagamba soltando as mesmas
para dentro da cesta.

Consideracoes sobre o
projeto dos robos
Os competidores liveram gue
levar em consideragao varios aspec-
tos nos seus projetos, gque envolvem
decisoes de projeto e da estrategia
de pilotagem. Alguns deles 530:
1) Gols: O alvo deve ser um
gol especifico, ou deve-se tentar
todos? Todos 05 gols tém capaci-
dade |limitada de armazenamento
de bolas,
2) Velocidade: Ser rapido
& bom, mas normalmente vem
acompanhado da redugao de
controle. Se for muito rapido,
existe o risco de baler nas
bolas e nao caplura-las, a
menos gque tenha um bom
mecanismo de captura.
3) Plataforma central.
Subir na plataforma central para
pegar a bola grande e dificil para
robos rasteiros. Por outro lado,
robds precisam ser rasieiros para
capturar as bolas. Uma opcao é
tentar subir de re.
4) Forga: O tamanho das
rodas e a relacao de engrena-
gens trocam forga por velocidade,
Forga pode ser util em caso de
disputas por recursos escassos
(poucas bolas ou a bola grande).
5) Tipo de roda: Existem rodas
de borracha e rodas plasticas que O



daslizam na lateral.
As primeiras garantem
mais aderéncia ao piso. As
ultimas facilitam as manabras de
giros.

6) Tipode plataforma: 4 rodas,
uso de rodas bobas, tragdo em
1. 2 ou 4 rodas sao algumas das
OpGoes.

7)  Telecontrole: Os robds sdo
telecontrolados, logo eles devem
ser faceis de controlar por huma-
nos atraves dos controles remo-
tos. Controles complexos podem
custar um tempo precioso.

Preparativos da competicao

A competicAo fol realizada no
ginasio da PUC & teve seus preparati-
vas feitos no mais alto estilo. A arena
fol montada com vigas metalicas
canforme as especificagtes. Dois
teldaes foram usados, um para marcar
o tempo da competicdo e o score. O
sagundo passava videos das roda-
das antaeriores e outras competicbes.
Tudo acompanhado por musica e um
robt Robosapiens (figura 5), utili-
sado coma animador de torcida para
“dar o clima”.

Cuanto as equipes, algumas che-
garam 100% prontas, outras precisa-
ram fazer alguns ajustes finais antes
da disputa. Durante a disputa ajustes
& raparos tambem foram necessa-
rios,

A competicao

A competicao em si foi composla
por 12 rodadas, de forma gue todos
o5 compelidaras  foram  parceiros
duas vezes. O sucesso das disputas
dependia de wvarios fatores: projeto
do robé, estralégia adotada e expe-
riencia. Mo inicio tudo era novidada,

parém apos uma ou duas rodadas os
competidores comecaram a enlandear

a malhor estra-
tégia a ser adotada
com base nas suas capa-
cidades (robd, velocidade, mobi-
lidade), assim como nas de seus
parceiros e adversarios. Explorar
melhor as regras também foi impor-
tante, em especial a da bola grande,
que dobrava os seus pontos ou, em
casoes extremos de "lavada”, evitava
que o adversario dobrasse 0s seus,
disparando na frente.

Com o tempo algumas caracte-
risticas dos robds foram ficando bem
marcantes.

0 Gari, que foi 0 campedo, era o
mais eficiente na captura de bolas,
& sua simplicidade e velocidade de
acionamento da cagamba |lhe per-
mitia marcar cestas de 3 pontos a
retomar rapidamenta a caplura de
balas,

() Rasterix era o mais rapido,
mas incapaz de marcar gols de mais
de 2 pontos e de subir na plataforma
da bola de volei. Porém, sua velo-
cidade permitia roubar a bola dos
autlros @ sua gaiola era perfeita para
capturar a bola de vilei, uma vez
que ala fossa retirada da plataforma.,
Esta ultima estralagia permitiu que o
Rasterix salsse da “lanterna” © con-
quislasse o segundo lugar como par-
ceiro do Gan na dltima rodada. Com
asticia, ele capturou a bola grande
derrubada pelo adversario na sua
naiola, trouxe para o0 seu campo e
nao largou mais.

O MeGiver era o mais preciso na
hora de acerlar as bolas nas cestas,
mas o lamanho reduzido da cacamba
infarior reduzia g sua velocidades de
caplura. Mas com certeza era o mais
diverlicdo de se ver funcionando, devido
a quantidade de pegas maveis.

0 Mineire Perdido, embora fosse
um projeta bem  parecido com o
Gari, apresentou alguns problemas
na caplura de bolas. Alguns ajustes
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foram feitos durante a competicao,
mas custaram alguns pontos nas
rodadas iniciais.

Independente do placar final,
todas as equipes estiveram de
parabéns, pois todas apresentaram
robds totalmente funcionais e capa-
zes de executar as funcbes para as
guais foram projetados.

A dltima rodada foi especial, onde
a plataforma central foi elevada, difi-
cultando o acesso a bola grande.

Proximos passos para
a competicao
Fara os proximos cursos, outras
caracleristicas poderao ser adiciona-
das. Entre elas, algumas sugestbes
das regras orginais sao;
1) Elevacao da altura das
castas:
2)  Elevagdo da plataforma cen-
tral;
3)  Adigao de um poleiro na pla-
taforma central, com pontuacdo
adicional para o robd que finalize
pendurado no mesmo;
4] Inicio da rodada em modo
microcontrolado  [autdnomo)  par
alguns segundos, incentivande o
uso de programacao,
a) Pantos  diferenciados  com
base na cor das holas,

Conclusao

Este tipo de competicao incentiva
a criatividade dos alunos e propor-
ciona um excelente retorno da expe-
riéncia dos projetos apresentados.
Mesmo as falhas e erros, sejam seus
ou dos seus adversarios, sio exce-
lentes fontes de aprendizado,

Este & um exemplo de usa do can-
ceito de ‘Edutainement” [Educacao
com diversao) onde os alunos apran-
dem colocando a “mac na massa”,
Esta tem sido a linha seguida pelos
professores de Engenharia Meca-
nica e Automacao da PUC-RJ, Marco
Antonic Meggiolaro, Maurc Espe-
ranza e Mauro Schwanke.
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: Regras da competicao VEX:
i http:/iveww. usfirst.orglcommunityifvc!
| content.aspx?id=962.



