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ESTRUTURA E PROGRAMACAO PARA UM ROBO DE RESGATE COM O KIT
LEGO MINDSTORM EV3
Relatos sobre a preparagdo para a modalidade pratica da OBR

Resumo: Este artigo apresenta resultados do
desenvolvimento de um rob6 bésico com o Kit
Lego Mindstorm Ev3 do qual te teve o objetivo em
ser utilizado na modalidade teérica da Olimpiada
Brasileira de Robdtica. Todo o processo de
construgdo foram produtos do trabalho realizado
por dois alunos do curso técnico integrado Rede
de Computadores, pelo Instituto Federal de
Sergipe - campus Lagarto. Os topicos abordarao,
de forma breve, alguns passos realizados para a
construgdo do protdtipo. Ira tratar os resultados
deste trabalho, assim como os beneficios € sua
contribui¢do para oaprendizado. Ira explicitar toda
a autonomia e criatividade dentro do processo de
desenvolvimento do projeto.

Palavras  Chaves:

Robédtica,  Educacao,

Criatividade.
INTRODUCAO

A Olimpiada Brasileira de Robotica
(OBR) nao para de ganhar espaco no Brasil
por ser um evento que contribui muito para o
crescimento do conhecimento sobre ldgica de
programacao, e revela novas mentes brilhantes
em termos de criatividade.

As palavras de Pazinato (2015), afirmam
que, executar tarefas como elaborar codigos
de programacdo, montar estruturas distintas
de robos e até mesmo a construcdo de
dispositivos eletronicos, os mesmos estardo
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sujeitos a testar suas criatividades.

Essas qualidades sdo estimuladas quando
os participantes t€ém seus primeiros contatos
os desafios do evento. Ou seja, os participante
precisam preparar seus robds para a arena
Arena de Resgate.

Esta arena simula uma situagao real de uma
zona hostil repleta de obstaculos, buracos,
chao sem regularidade e areas repletas de
vitimas para serem resgatadas.

Sobre essas informag¢des supracitadas,
0 presente artigos terd como objetivo
abordar apenas de forma detalhada todo
0 processo para a constru¢cdo de prototipo
de um robd que pudesse também vencer,
além dos outros desafios, a tarefa de fazer
o resgate das vitimas.

TRABALHO PROPOSTO

Aqui tera uma abordagem que visa
apresentar estratégias de resgate com o
robd Lego Ev3 desenvolvido e proposto por
dois alunos do curso Integrado Redes de
Computadores do Instituto Federal de Sergipe
(IFS), campus Lagarto - SE.

Como mencionado, o foco € trabalhar na
implementa¢do de solugdes para casos mais
complexos dos desafios praticos da OBR.
Exemplos desses casos seriam falhas de
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percursos, um desvio de obstaculo sem perder
a linha , o resgate etc.

Emnivel de dificuldade, resgatar as vitimas
pode esta no auge da escala, poisrequer mais
do raciocinio l6gico ao programa do robd para
que conclua tal tarefa.

Tal desafio, descrito no regulamento,
requer que o robd salve as vitimas, que sao
representadas por bolas de isopor. Paraisto,ele
precisa deixa-las dentro de uma zona com
formato triangular como ilustra a figura 1.
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Figura 1 - Representagdo da drea de resgate. a) Colocagdo
digna de pontuagdo segundo o regulamento OBR.

b) Dimensées de 30 cm para as laterais do triangulo.

Note que na figura 1.a, a bola de isopor se
encontra na parte interior da area de resgate,
ou seja, ¢ valido pontuacdo para aquelas
deixadas no local indicado.

TECNOLOGIA EV3

Um robd, tem esse nome por ser capaz de
fazer determinadas tarefas de forma auténoma,
mas isso € apenas possivel se ele tiver
equipamentos ideais para executar o trabalho.

Exemplos desse objetos sdo motores,
sensores de cor, ultrassonico e etc. Logo a
seguir serd abordado de forma sucinta todos
eles. E vélido ressaltar que no Kit Lego, além
destes sensores e atuadores, existem as pecas
de encaixe que sdo responsaveis pelo design
do robd e, o bloco programavel Brick, que
tem o papel de um controlador.

Motores

Esse dispositivos sdo o0s responsaveis
por fungdes mecanicas do robd como
deslocamento, movimentos membros
roboticos. Para a constru¢do do Robo de
Resgate ¢ fundamental o uso deles, ja que ¢
preciso de garras para poder levar as vitimas
até o local correto.

O Kit Lego disponibiliza dos tipos de
motores: médios e grandes. Os mesmo sao
ilustrados na figura 2.

S

Figura 2 - Motores do Kit Lego. a) Motor médio. b)
Motor grande.

Sensores

O sensores tem o como fungdo permitir
que o robo tenha uma interagdo com o meio
que se encontra. Em outras palavras, eles
seriam como olhos e ouvidos que levam
informacgdes de forma quantificada para o
bloco programavel.

Os sensores fornecidos pelo Kit Lego
utilizados para um robd de resgate basico
sdo o Infravermelho e sensor de Cor ,
ilustrados na figura 3. Cada um deles tem
papel importante para o robd, como por
exemplo, o Infravermelho passa informagdes
de obstaculos ou vitimas mais proximos,
enquanto o de cor permite seguir a linha preta,
ver interacgdes ¢ etc.
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Figura 3 - Sensores basicos para um Robo de Resgate.

a) Sensor de cor.b) Sensor infravermelho.
Bloco programavel Brick

Este hardware, ilustrado na figura 4,
tem como fungdo gravar e executar todos os
comandos de programas feitos na interface
do software do Ev3. E possivel, também
fazer as programagdes no proprio bloco assim
como algumas outras fungdes. Por exemplo, ¢
possivel verificar valores de luminosidade lidos
pelos sensores de cor para poder calibrar etc.

Em outras palavras, pode-se afirmar que o
bloco programavel € um cérebro para o rob6 Ev3
e que, nele, ficam guardados todos os programas
que estardao prontos para ser compilados.

Figura 4 - Bloco programavel Brick.

DO ROBO DE RESGATE PARA A
COMPETICAO DA OBR

Na modalidade pratica da OBR,
assim como outros métodos de robotica
educacional, ¢ capaz de fornecer aplicagdo
com temas voltados para o ambito da
mecanica, matematica, programacdo, dentre
outros. Desta forma ¢ capaz de proporcionar
o desenvolvimento de hipdteses, estratégias
e conclusdes a respeito de situagdes

problematicas (Benitti et. al, 2009).
Estrutura

O robd desenvolvido possui caracteristicas
de um seguidor de linha capaz de desviar de
obstaculos como mostra na figura 5. No inicio de
sua construgao, objetivou-se construir uma garra
que seria necessaria para resgatar a(s) vitimac(s),
porém, durante o andamento do projeto, ndo foi
possivel desenvolvé-la. Diante disso, as atividades
realizadas por este durante a competicdo
decorreram apenas na area de percurso.

Figura 5 - Estrutura do Robé.

1. Sensorinfravermelho;
2. Sensorescor;

3. Motorgrande;

4. Esteira;

5. Brick.

O robd empregado para a competi¢ao foi
do modelo Lego mindstorms Ev32013, porém,
foram utilizadas pegas, além de seu proprio
kit, de uma versao anterior, o lego mindstorms
NXT 2006. Segue uma descri¢dao detalhada a
respeito da montagem do robo:
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a. Para a locomog¢do, os motores grandes
foram dispostos juntos, na parte central e inferior
do rob0, em razao de uma maior estabilidade.

b. As esteiras foram confeccionadas de
maneirabasica com trés rodas dispostas, formando
uma figura semelhante a de um triangulo.

c. O Brick situou-se na parte superior a
todo o sistema, sobre os motores, facilitando
assim o manuseio com os botdes.

d. Para o segmento de linha basico, foi
utilizado dois sensores de luz, localizados na
parte frontal do robd, com a parte emissora de
luz voltada para o solo onde identifica as cores.

Juntamente com o os sensores de luz, o
sensor infravermelho foi posto frontalmente,
pois ao seguir o percurso orientado pelas
linhas e marcacdes seria possivel verificar a
ocorréncia de algum obstéaculo.

Algoritmo para o Resgate

O codigo comega com um Switch (Uma
condi¢do), onde se o robd detectar com o seu
sensor ultrassonico, algum corpo que esteja a
menos ou igual a 6 cm dele, esse codigo esta
representado na figura 6.
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Figura 6 - Cddigo para realizar movimentos para que

o robo contorne o obstdculo.

Apartirdisso serarealizadoumaprogressao
de movimentos que permitirdo que ele desvie
de um obstaculo, ilustrado na figura 7.

Figura 7 - Em vermelho esta representado uma
projecdo ilustrativa do trajeto que robd faria para
contornar o obstaculo (representado pelo retangulo roxo

O seguidor de linha proporcional utiliza
calculos simples para minimizar o erro, €
buscar a melhor performance para que a
maquina siga a linha.

No codigo principal ela esta representada por
um unico bloco que funciona como uma fungao
que foi criada para substituir uma série maior de
outros blocos, como ¢ demonstrado na figura8.
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Figura 8 - O bloco que representa o seguidor
de linha proporcional no codigo principal, atuando
como uma fungdo

No processo de calculos, subtrai-se o0s
valores que sdo lidos pelos sensores durante
0 percurso na pista, esse valor ¢ subtraido
novamente pelo valor alvo e por fim,
aposessas subtragdes, o valor ¢ multiplicado
pela constante Kp.

Esse produto final ¢ convertido em um
valor, que corresponde na melhor diregdo
que o robo pode seguir., todo esse processo
encontra-se na figura 9.
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Figura 9 - O que esta contido na fungdo acima , ¢ esta série

de blocos que geram um seguidor de linha proporcional

Caso o rob0 detecte a cor verde, ele
realizara a curva, que a depender do sensor
que visualizou a cor, sera para a direita para o
sensor da porta 1 e a esquerda para o da porta
2, esses movimentos estdo respectivamente
ilustrados pelas figuras 10. e 11.
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Figura 10 - Comandos para que o robé faca a curva

para o lado direito, sensor 1.

L ) - )
Soag M g O O Ve |
e e J

G _

Liw

=%

Figura 11 - Orientagdes para que o robd faga

a curva para o lado esquerdo, sensor 2.
RESULTADOS

Observou-se que o comportamento do
robd durante a prova foi bastante esperado.
Ele executou aquilo que foi programado para
fazer, entretanto, devido a dificuldade que a
linha estava disposta, houveram falhas no
progresso dos testes.

Em curvas muito fechadas, o robd muitas
vezes era incapaz de realizé-las, ocorreram
falhas na detec¢ao de marcagao verde, devido
a forma como a verificacao foi feita e por ser
um seguidor de linha proporcional houve
dificuldade em subir rampas.

CONCLUSOES

Portanto, aplicar a robotica para atuar na
educacao facilita o aprendizado em programacao,
pois gera resultados que sdo vistos na pratica
através dos robos, diferente da sala de aula, onde
comumente conhecimento onde ¢ obrigatorio
ser somente ministrado e apenas isso.

A robdtica é abordada ndo unicamente pela
parte estética do material, mas pelas atividades
que dela se originam fazendo com que o aluno
pense, desafie e aja, construindo, com isto,
conceitos e conhecimento (CRUZ et al 2007).

Baseado nos fundamentos da Robotica
Educacional supracitados, colégios publicos
irdo beneficiar-se ao aderir a integracdo de
tal tipo de metodologia . Um dos principais
materiais € o Kit de robdtica Lego Mindstorms
Ev3 que proporciona uma introducdo
abrangente e de facil compreensao.
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