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Resumo:

Ja nédo é novidade que cada vez mais robds vem tomando o lugar de muitas
pessoas no mercado de trabalho, principalmente das que ocupam servigos
rotineiros que podem ser facilmente ser substituidos por um sistema
automatizado. No setor industrial, muitas das atividades podem ser e estéo
sendo realizadas por robds e a tendéncia € que cada vez mais atividades
sejam totalmente automatizadas. Um exemplo préatico de aplicacéo robética
para a industria é a inspecéo de vazamentos em dutos de gas por exemplo,
gue deve ser realizada periodicamente. Com isso, construiu-se um robd
autbnomo dotado de um sistema de aquisicdo de dados, visando a
realizagéo de atividades de inspegao. Foram utilizados sensores conectados
a placa open source Arduino, e com um sistema que possibilita o robé
detectar obstaculos ou seguir um caminho pré-determinado, 0 mesmo coleta
e envia dados em tempo real a um computador, podendo notificar algum
vazamento de gas e informacgbes pertinentes relacionadas a temperatura e
umidade no local inspecionado. Os resultados foram satisfatorios, onde foi
possivel a constru¢do de um rob6 que pudesse se locomover de forma
automatizada, percorrendo um caminho especifico visando a obtencéo de
dados com a utilizacdo de sensores. Os dados puderam ser enviados a um
computador em tempo real com a utilizacdo de um sistema de comunicacéo
bluetooth.

Introducao

Um carro robético, ou um veiculo autbnomo possui um sistema de controle
computacional que integra um conjunto de sensores e atuadores com a
funcao, de a partir de uma missao inicial, como por exemplo um local para
onde ir, ou detectar um objeto pré-determinado, navegar de forma autbnoma
e segura. (Ozguner et al, 2007). Este processo combina etapas
automatizadas de adquirir dados do ambiente através de sensores, para
como funcdo basica, evitar a colisdo do veiculo com possiveis objetos do
trajeto a ser percorrido.
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Com um veiculo automatizado, € possivel tanto substituir a conducéo
humana de veiculos convencionais, podendo evitar acidentes de transito
causados por impericia, imprudéncia ou negligéncia por parte do condutor
humano (Benenson, 2009), como realizar inspec¢des industriais de forma
automatizada, periodica e de forma mais precisa. Com 0 uso de uma versao
reduzida de um veiculo e com a presenca dos mais variados sensores,
existe a possibilidade de, por exemplo, fazer a inspecdo de possiveis
vazamentos de gases de tubulacdes industriais.

O presente trabalho tem como objetivo a constru¢do de um carro robd, com
a utilizacdo da plataforma livre Arduino, em conjunto com a linguagem de
programacao Matlab®.

Materiais e métodos

Para a realizacdo deste trabalho utilizou-se o Arduino, uma plataforma de
prototipagem eletrénica de hardware livre, além do software Matlab® para a
comunicacao entre o veiculo e um computador, possibilitando a visualizacéo
em tempo real dos dados obtidos durante uma inspec¢éo do veiculo.

Para as tarefas de inspecdo, foram utilizados sensores de deteccdo de
vazamento de gases, umidade e temperatura. Visando a locomocao
autbnoma, equipou-se 0 mesmo com sensores de distancia para a deteccéo
de obstaculos, além de sensores capazes de detectar um caminho pré-
estabelecido de tal modo a segui-lo. A comunicacdo entre o robé e um
computador se deu através de um dispositivo bluetooth (comunica¢do sem
fio) acoplado ao veiculo.

A estrutura foi feita em madeira, e a locomocdo foi feita utilizando-se
motores DC de 12V, acoplados a roldanas de cambio de bicicleta, com a
transmissao feita através de correntes, também de bicicleta.

Inicialmente foram feitos os desenhos CAD utilizando o software Solidworks,
para determinacdo das medidas a serem utilizadas. Tendo as medidas,
cortou-se em madeira as partes do carro, € montou-se 0s motores e o
sistema de transmissao.

Com a estrutura pronta, seguiu-se para a montagem dos componentes
eletrdnicos e a programacao do microcontrolador, além da programacdo em
Matlab para a obtencdo dos dados do carro em um computador. Com a
utilizacdo da IDE do Arduino programou-se as rotinas responsaveis pela
movimentacdo, obtencdo de dados e comunicacdo sem fio. Como ja
mencionado, existem tanto sensores de deteccdo de obstaculos quanto
sensores capazes de detectar um caminho definido, através do cddigo pode-
se determinar através de qual modo o carro locomove-se.

Resultados e Discusséo
Pode-se realizar a comunicacdo entre o Arduino e o Matlab de tal forma a

receber os dados em tempo real em um computador. O carro se mostrou
eficiente na deteccdo de obstaculos e a logica de programacéo aplicada foi
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satisfatoria no sentido de fazer o veiculo ndo colidir, desviando dos
obstaculos assim que os mesmos eram encontrados, mesmo em situacdes
mais complexas.

Com a funcdo de seguir um caminho pré-determinado, o chamado “segue-
linha”, o robd também se mostrou eficiente, onde, tragcando-se um caminho
escuro no chdo sobre uma superficie clara, o carro através do uso de
sensores infravermelho, pode concluir um circuito definido com sucesso.
Para um objetivo de fazer o veiculo percorrer uma tubulacdo, visando a
deteccdo de vazamento de gases, a opcdo de segue-linha, € a mais
indicada. Onde, pode-se tracar uma linha escura acompanhando a trajetoria
da tubulagcéo, como indicado na Figura 1, as setas indicam a para que lado o
carrinho deve virar para continuar a andar sobre a linha, a caixa azul
representa o robd. Sendo assim, o veiculo ird seguir o caminho corretamente
realizando sua tarefa de inspecéo para este caso.

Figura 1 — Esquema de movimentacéo seguindo uma linha.

A obtencao de dados foi verificada e plotada em tempo real com a utilizacao
do Matlab. A deteccdo de vazamento de gases de mostrou valida, para o
sensor utilizado. Imediatamente ao expor o carrinho a uma pequena vazao
de gas butano (presente em isqueiros) o sensor captar o vazamento de gas
e um aviso era enviado ao computador, informando a deteccéo.

A Figura 2 mostra o desenho CAD e a estrutura obtida (base).
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A Figura 3 mostra o rob6 com o circuito eletrénico acoplado.

Figura 3 — Rob6 com o circuito e sensores acoplados.

Conclusodes

O trabalho foi finalizado e cumpriu o objetivo inicial que era a construcéao de
um robd movel. Obteve-se um meio de se obter dados e analisa-los em
tempo real em um computador, além da possivel deteccdo de vazamento de
gases com a possiblidade de aplicacgdo em ambiente industrial para
inspecao periddica e autbnoma.

Dois modos diferentes de locomocéo foram implementados, a locomocéo
livre através do desvio de obstaculos e a locomocéo pré-definida através de
um caminho conhecido. Em ambos os modos o robd se mostrou eficiente,
validando a programacéo realizada.
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