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Este trabalho concerne o desenvolvimento de uma plataforma open source para o estudo de
robética movel. Motivados pelo desafio de percorrer ambientes de forma autbnoma, sem
conhecimento prévio do cendrio, os autores abordaram os diferentes aspectos necessarios a
um rob6 movel — estrutural, mecanico, elétrico, eletrénico, automacgéo — e a integragéo destes.
A parte estrutural/mecanica foi projetada com o auxilio do software OpenSCAD, como 0s
suportes de componentes, as rodas e o chassi. Este consistiu em duas bases conectadas por
espacgadores, onde os demais componentes foram fixados. As bases, suportes e rodas foram
fabricados em uma impressora 3D, com o auxilio do software Cura. Para a alimentagéo dos
motores e controlador, optou-se pelo uso de células Li-ion recicladas de baterias de
notebooks, pois estas tém relativo baixo peso/volume em relacéo a capacidade de carga que
podem fornecer. Em relacao a eletrdnica e automacao, o controlador adotado foi 0 ESP8266,
gue demandou estudos para entender as diferengas entre este e a plataforma mais conhecida
dos autores (Arduino). Além de pequenas diferengas em programacéo, feita no Arduino IDE,
a diferenca de nivel I6gico entre 0 ESP8266 e alguns componentes demandou o emprego de
conversores (de 3.3V para 5V). Apesar disso, a maior capacidade de memébria e
processamento, e a comunicacdo em rede sem fio justificou a escolha desse
microcontrolador. Para a detecg&o de objetos do ambiente préximos ao robd utilizou sensores
ultrassénicos. O controle dos motores utilizou um driver ponte H DRV8833. O desenho da
placa de circuito impresso (PCI) que integra todos os componentes, bem como reguladores
de tensdo para as diferentes partes do circuito, foi elaborado no software Eagle. O protétipo
inicial do rob6 foi construido para participar de um desafio de robética, havendo diversas
limitagcBes de tempo para a sua construgéo. Por esse motivo, a PCI original foi substituida por
uma placa padrdo apés terem sido detectados erros no circuito. A programacdo também
apresentou problemas, alguns dos quais ndao conseguiram ser solucionados até o final do
desafio. Apesar disso, o resultado final da plataforma foi proximo do esperado, com o robd
operando corretamente os motores e detectando obstaculos de forma eficaz. Observa-se,
porém, a necessidade de evolugdo na programacdo do controlador, para que o sistema
consiga percorrer os ambientes de forma correta. Apos esse primeiro desafio, a plataforma
esta sendo revisada em todos 0s seus aspectos, de forma a se obter um robé mais estavel e
facilmente configuravel.
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