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Resumo — Neste artigo serdo apresentadas informagdes
sobre dois rob6s que seréo utilizados para participar da LARC/
CBR 2014 na categoria IEEE Standard Educational Kit (SEK),
comexplicagOes das ideias centrais e ilustragdes de componentes
que serdo utilizados.

. INTRODUCAO

Este documento refere-se a informacgfes da equipe
RoboIME para a participagd da categoria Standard
Educational Kit (SEK) na LARC / CBR 2014, competi¢éo
que tem por objetivo incentivar e desafiar alunos de
graduacdo a construirem robds moéweis autdbnomos capazes de
realizar a tarefa proposta pela competicéo de cada ano.

A equipe da RobolME serd composta por alunos da
graduagdo do Instituto Militar de Engenharia, cursando os
mais diversos cursos de engenharia disponiveis na instituicéo.

Para a organizacdo do documento, serdo apresentadas
quatro partes sendo elas: A competi¢do, caracteristicas gerais
dos robds, robé coletor, robd seletor e arremessador.

Il. ACOMPETICAO

Neste ano a tarefa a ser realizada na competigéo consiste
num “vdlei” entre robds, na realidade chamado de THBall,
cujas principais caracteristicas sdo descritas abaixo.

A partida é realizada em uma arena dividida em duas
partes, uma para cada equipe, onde existirdo bolas coloridas
(azuis e laranjas) colocadas inicialmente numa posicéo
predeterminada dentro da arena. Cada equipe pode utilizar
até dois robds simultaneamente dentro da arena, sendo que
estes robds podem coletar, selecionar e arremessar as bolas
para a rea adverséria. Ao fim de cinco minutos contam-se
as bolas nas &reas de cada equipe, pontuando +100 para
bolas azuis e -100 para bolas laranja.

Analisando o panorama geral da competigdo, € possivel
separa-la em trés tarefas menores: coletar as bolas,
selecionar as bolas e arremessar as bolas. Pensando nisto a
equipe pretende separar as tarefas entre dois robds distintos,
sendo um robd coletor e outro seletor e arremessador.

Escrito em agosto de 2014, este trabalho descreve os robds a serem
utilizados pela RoboIME na categoria IEEE Standard Educational Kit na
LARC/ CBR 2014. A equipe RoboIME é um projeto que retne alunos dos
diversos cursos de engenharia do Instituto Militar de Engenharia, Rio de
Janeiro, Brasil.

Figura 2.1 — Arena da competicdo [1]

I1l. RoBOS EMATERIAIS

Os robds serdo construidos utilizando pegas de Lego
Mindstorms EV3, Lego Mindstorms EVV3 Education e Lego
Mindstroms NXT.

Estes robds terdo locomogdo por rodas, dispostas em
triciclo com tragdo traseira utilizando servo motores
grandes, ajuste de posicao através dos sensores ultrassdnicos
e infravermelho, selecdo através dos sensores de cor e
sistema de arremesso através de servo motores pequenos.

Cada rob0 terd dimensfes iniciais de no maximo 25 cm,
sendo que se expandirdo ap6s o inicio da partida.

Para o teste dos robds utilizaremos como suporte arenas
utilizadas na OBR 2013/ etapa regional do Rio de Janeiro,
que foi realizada no IME, testando apenas a ldgica e
comportamento dos nossos robds em sua prépria area, sem a
interacdo gerada por um equipe adversaria, pois a simulacéo
de uma equipe adversaria consiste em adicionar
aleatoriamente bolas no campo ao longo dos cincos minutos.
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Figura 3.1 — Robds, sensores e motores Lego
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IV. RoB6 COLETOR

Para a funcdo de coleta das bolas, utilizaremos um robd
com suportes frontais que se expandem ao iniciar a partida,
para auxiliar na coleta, semelhante as utilizadas pela equipe
DROID em 2012.

O controle do robd para a varredura da arena serd
utilizado o sensor de infravermelho, para evitar que este se
choque nas paredes e também no outro robd.

Este robd percorrerd toda a area da arena, tentando reunir
0 maximo de nimero de bolas numa area menor, facilitando o
trabalho do rohd seletor, o qual ndo precisard se locomover
muito para encontrar as bolas.

V. RoBO SELETOR E ARREMESSADOR

Para a funcdo de selecéo e arremesso, seré utilizado um
Unico robd, de forma que a fungdo de selecéo contara com o
auxilio do sensor de cor, e ira separar as bolas em dois
compartimentos acoplados ao proprio robd.

Para o arremesso, se posicionard 0 mais proximo possivel
da divisdo central da arena, e arremessara todas as bolas
laranja do compartimento num sistema de catapulta. No
entanto, antes do arremesso, o robd abandonara na arena todas
as bolas azuis.

CoNCLUSAO

O sucesso nessa competicdo depende ndo somente da
estratégia utilizada, mas também da forma que as
funcionalidades do robd serdo implementadas. Saber dividir o
objetivo em tarefas menores faz com que o projeto possa ser
planejado e executado mais facilmente e com mais rapidez.

Com a definigéo das tarefas a serem realizadas e dotado
dos meios materiais necessarios, a equipe RobolME se
encontra em condicbes de participar pela primeira vez na
categoria IEEE SEK na LARC/CBR 2014.
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