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Resumo:

A robdtica movel € uma é&rea de grandes avancos tecnoldgicos na
atualidade, principalmente, pela sua necessidade nas industrias, nas
residéncias e para afazeres pessoais. Robds moveis utilizam mecanismos
computacionais para sua autonomia, como algoritmos de mapeamento e
algoritmos de navegacdo. Junto a esses algoritmos, sdo necessarios
técnicas para desvio de obstaculos, implementadas na base movel, a fim de
evitar colisbes com humanos ou objetos. O foco desta pesquisa € o
desenvolvimento de uma estrutura movel de robd, que gere todo o
mecanismo de locomocéao e administracdo dos dados vindos dos sensores a
atuadores externos e internos. A base movel proposta € de propésito geral e
serve como referéncia para a construcdo de rob6s moveis de baixo custo,
além de ser utilizada para fins académicos na validacdo de técnicas
desenvolvidas na area de robotica. Como resultado alcangado, tém-se um
robé movel desenvolvido com baixo custo.

Introducao

A robotica, anteriormente, era essencialmente voltada para aplicacbes
industriais como os robds manipuladores, utilizados para tarefas repetitivas.
Com o avanco na tecnologia, principalmente na area de sensores, Cls
(circuitos integrados) e técnicas de inteligéncia artificial, surgiram os roboés
moveis (MARCHI, 2001). Secchi (2008) define rob6 movel como um sistema
com incertezas, controlado através da interpretacdo da informacao
capturada por sensores e o conhecimento atual de sua localizacao.

Os robds moveis baseiam-se em um modelo utilizando-se de sistemas de
sensoriamento, sistemas de atuadores (mecéanica) e sistema de controle.
Esses agrupamentos variam de acordo com a tarefa do rob6é (WOLF, 2019).
Inimeros rob6s sdo desenvolvidos para a execucdo de diversas tarefas, por
exemplo, um enxame de robds que utiliza o movimento omnidirecional
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(UMEZAKI, 2017), um robd pessoal, de baixo custo, que utiliza codigo aberto
para seu controle via RaspBerry Pi, como o TurtleBot".

Diante da existéncia de rob6s especificos para uma aplicacdo Unica e do
elevado custo de robds comerciais de propésito geral, essa pesquisa propde
uma arquitetura de uma base robotica mével e seu desenvolvimento,
baseando-se em modelos ja existentes, porém de baixo de custo. A
descricdo dos detalhes auxilia na reproducéo deste e de outros modelos de
propésito geral com baixo custo.

O rob6 construido pode ser utilizado para diversas aplicacdes, além de
contribuir em pesquisas cientificas para validacdo de técnicas desenvolvidas
na area de robdtica. Logo, essa base autbnoma terd como tarefa primaria
ser um rob6 genérico para o auxilio da pesquisa nessa area para a UEM,
além do foco em competicdes de robotica.

Materiais e métodos

A construcdo do prototipo de base robdtica movel proposto é
realizada por meio da concepcdo de modulos ou dispositivos e suas
conexdes. A arquitetura do prototipo desenvolvido € ilustrada pelo diagrama
da Figura 1 e constituida pelos médulos: Sistema Eletroeletronico, Sistema
de Controle, Componentes Mecanicos, Sensores de Captacdo de
Obstaculos, APl e Utensilios Externos. Os modulos da arquitetura séo
brevemente descritos a seguir.

APl de
controle

— v Componentes
Sistema de Mecanicos

Controle

Sistema
Eletroeletrénico Ponte H -

l VNH25P30
Bateria Reguladores Raspberry Pi3B+
w

e : ~ : ”
=1 Arduino nano

[ e

@

|
Sensores de Utensilios
captagéo de Externos
obstaculos
Balanca

Ultrassonico Ultrassonico

HC-SR04 HC-SR04 Moduo Celula d
HX7111

Ultrassénico Ultrassnicol

HC-SR04 HC-SR04

Figura 1 - Diagrama de blocos da arquitetura robdtica.

» Estrutura da base robdética: A estrutura foi desenvolvida para suportar
cargas medianas, utilizando-se do material MDF para sua construgao.
A estrutura é inspirada no modelo 3-DX do Robd Pionner, possuindo
dimensdes e formato similares.

! hitps://www.turtlebot.com/about/.
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« Componentes Mecanicos: Os componentes utilizados na estrutura da
base sdo motores (motores de para-brisa de caminhdes) de corrente
continua, Ponte H, rodas motoras e castor, e 0s sensores de
velocidade (Encoders).

» Sistema de Controle: Responsavel por controlar toda a comunicacéo
e execucdo da base movel robdtica. Através do processador
Raspberry Pi 3B+ para alocar a API e executar comandos diretos aos
motores, e um microcontrolador, Arduino Nano, executando leituras
de outros sensores.

* API: Desenvolvida para realizar a comunicagdo com o programador,
sendo ela uma interface programavel para controlar os motores e
receber dados dos sensores de distancia, velocidade, tenséo e entre
outros presentes no robd.

» Sistema Eletroeletrénico: Sistema que contempla a alimentacéo para
a base robdtica. Possui 30 baterias de Li-ion do modelo 18650,
organizadas em 3S-10P. Junto a isso, possui circuitos de protecao e
controle de tenséo para a base robdtica.

« Utensilios Externos: Para exemplificar a adaptabilidade da base
robdtica, sendo possivel incrementar atuadores ou sensores externos,
foi desenvolvida uma balanca acoplada acima do robd.

Resultados e Discussao

Figura 2 - Base robotica movel desenvolvida.

Os resultados apresentam um robd (Figura 2) capaz de realizar as
tarefas similares a um robd comercial, como o Pionner e o Robotino. Isso
conclui um dos objetivos principais deste projeto, a questdo de baixo custo
atribuido na confeccdo do mesmo. Os custos exercidos nesta base robdtica
referem-se apenas aos mobdulos eletrbnicos, como 0S sensores,
componentes do Sistema de Controle e o driver, que possuem valores de
compra baixos.

Algumas dificuldades foram encontradas durante o desenvolvimento desse
projeto. A questdo da necessidade de os motores suportarem uma carga
mais elevada, junto a um sistema de alimentacdo que nutrisse a demanda
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dos motores. Este problema foi resolvido com a utilizacdo de baterias do
modelo 18650, adquiridas em descarte eletronico. Por fim, houve a limitagéo
referente ao desnivel do eixo mecéanico das rodas motoras emergido devido
ao problema da estrutura, prejudicando parcialmente a locomocé&o do robd.

R

Conclusbes

Neste trabalho, o objetivo de construir uma base robotica para ser
utiizada como um robé movel foi cumprido. Para fins académicos, o
desenvolvimento deste trabalho auxilia na continuidade de projetos de
pesquisa na area de robdtica movel, e disposicdo de baixo custo para a
construcdo. O rob6 contou com componentes de facil acesso e um software
que pode ser utilizado por qualquer linguagem de programacao.
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