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Resumo — Neste artigo serdo apresentadas informacdes
sobre dois rob6s que serdo utilizados para participar da LARC/
CBR 2015 na categoria IEEE Standard Educational Kit (SEK),
com explicagdes das ideias centrais e ilustragdes de componentes
que serdo utilizados.

I. INTRODUCAO

Este documento refere-se a informacBes da equipe
RobolME para a participacdo da categoria Standard
Educational Kit (SEK) na LARC / CBR 2015, competigdo
que tem por objetivo incentivar e desafiar alunos de
graduacdo a construirem robds méveis autbnomos capazes de
realizar a tarefa proposta pela competi¢do de cada ano.

A equipe da RobolME serd composta por alunos da
graduacdo do Instituto Militar de Engenharia, cursando os
mais diversos cursos de engenharia disponiveis na instituicéo,
fazendo sua segunda participacdo na competicao.

Para a organizacdo do documento, serdo apresentadas
quatro partes, quais sejam: a competicdo, caracteristicas
gerais dos robbs, Sistema Coletor e Sistema de
Movimentacéo.

Il. A COMPETICAO

Neste ano, a tarefa a ser realizada na competicao
consiste em uma operacdo de busca e resgate, cujas
principais caracteristicas séo descritas abaixo.

A tarefa é realizada em um ambiente denominado
CLOCLON, o qual consiste em uma arena dividida em
cinco mddulos bem definidos, porém com configuracdes
distintas. Em trés modulos especificos, havera trés
diferentes nacdes, sendo uma em cada. As outras duas areas
corresponderdo as de cada equipe, respectivamente. Ao
iniciar cada partida, cada equipe podera utilizar um rob6
para tentar encontrar e resgatar uma das duas nac¢fes ESITU
ou SIMU, a0 mesmo tempo em que nao deverdo mover 0s
membros de uma terceira nacdo, KIEVA, do seu respectivo
local. A nagdo que cada equipe devera resgatar, sera
determinada previamente a partida.

Escrito em julho de 2015, este trabalho descreve o robd a ser utilizado
pela RobolME na categoria IEEE Standard Educational Kit na LARC/ CBR
2015. A equipe RobolME é um projeto que retine alunos dos diversos cursos
de engenharia do Instituto Militar de Engenharia, Rio de Janeiro, Brasil.

Os robds deverdo ser capazes de se movimentar pela
arena, a qual pode ter sua disposicdo alterada, identificar os
membros da nagdo que deve resgatar, leva-los para a area
segura determinada e, ainda, ndo mover os membros da
terceira nagdo da sua area designada. Cada equipe inicia a
partida com 150 pontos, a qual dura 10 minutos. Para cada
membro de sua respectiva nagdo corretamente resgatado,
cada equipe ganha 10 pontos, ganhando 5 pontos ao se
transporta-lo apenas ao modulo central. Cada equipe perde 5
pontos por cada membro da nacdo oposta incorretamente
resgatado, 5 pontos para cada membro deixado para tras, 5
pontos para cada membro da terceira nacdo movido do seu
respectivo local e 5 pontos para para membro transportado
de volta pra um moédulo periférico. Ao final do tempo
determinado, contabilizam-se o0s pontos, somando-se a
pontuacdo inicial. A equipe com maior pontuacdo sera
declarada a vencedora.

Analisando o panorama geral da competicdo, é possivel
separéa-la em trés tarefas: (A) movimentar-se pela arena por
meio de reconhecimento do ambiente, (B) identificar os
humanoides de cada nagdo, diferenciando-os; (C) e
transporta-los para as areas corretas.
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Figura 2.1 — Arena da competicéao [1]
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I1l. ROBOS E MATERIAIS

Os robds serdo construidos utilizando pecas de Lego
Mindstorms EV3, Lego Mindstorms EV3 Education.

Estes rob6s terdo locomocdo por rodas, dispostas em
triciclo com tracdo traseira utilizando servo motores
grandes, ajuste de posicdo através dos sensores ultrassénicos
e infravermelho, selecdo através dos sensores de cor e
sistema de arremesso através de servo motores pequenos.

Cada robd ndo podera exceder 30 cm de altura e de
largura, quando totalmente expandido; ndo havendo limites
para a sua altura. Ndo ha limites no nimero de sensores e
motores que poderd ser utilizado.

Para o teste dos robds utilizaremos como suporte arenas
construidas com base nos modelos da competigdo, testando
a légica e comportamento dos nossos robds por meio da
alteracdo das caracteristicas variantes dos médulos da arena
e dos humanoides de cada nacdo a serem resgatados.
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Figura 3.1 — Robds, sensores e motores Lego

IV. SISTEMA COLETOR

Para a funcdo de coleta e selecdo dos humanoides, serd
utilizado um manipulador com efetuador final no formato de
garra, de modo que mesmo para as diferentes medidas
possiveis, 0 mesmo manipulador tera efetividade.

Para a selecdo, serd acoplado junto aos sensores de
proximidade, sensores de cor, a fim de determinar os limites
da arena(paredes) e os diferentes humanoides que compdem a
competicéo, conforme figura 4.1.
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Figura 4.1 — Sistema de Cores dos Humanoides

Sendo os humanoides pretos destinados a zona de regate
verde, 0s humanoides brancos para a zona de resgate azul e os
humanoides vermelhos devem ficar no circulo preto.

O robd contara com dois programas distintos de modo
que, de acordo com a equipe de resgate determinada, sera
possivel a coleta apenas dos humanoides desejados.

Neste mesmo programa estard determinada a zona de
resgate apropriada para os humanoides resgatados.

V. SISTEMA DE MOVIMENTACAO

Para o sistema de movimentacdo, sera montada uma
estratégia onde 0 rob0 enxergara a arena COmMo uma matriz
430x430, onde cada elemento da matriz corresponde ao
conteddo de um quadrado de 1cm? da arena, tendo os valores
de FORA, PAREDE, DESCONHECIDO, SIMU, ISITU,
KIEFA, VERDE, AZUL e PRETO.

Com esse esquema de matrizes, serd possivel otimizar o
tempo de busca na arena, pois a cada novo percurso, o robd
reconhecerd melhor a posicdo de todos os elementos de todos
0s elementos, evitando buscas desnecessérias ou em locais
repetidos. Este mapeamento serd feito utilizando diversos
sensores de ultrassom e cor em volta do rob6 e apontando
para o solo.

Como locomogdo serd feito um robd sobre rodas na
disposicao de quadriciclo, com duas rodas omnidirecionais na
frente e os motores nas rodas traseiras, para possibilitar a
movimentacdo do robd em todas as dire¢cbes e a0 mesmo
tempo suportar seu peso.

CONCLUSAO

O sucesso nessa competicdo depende ndo somente da
estratégia utilizada, mas também da forma que as
funcionalidades do robd serdo implementadas. Uma nova
dificuldade consiste no fato de haver caracteristicas variaveis,
tanto na arena, como nos humanoides a serem resgatados, o
que faz com que a interagdo do robd com o ambiente deva ser
mais dindmica e responsiva. Saber dividir o objetivo em
tarefas menores faz com que o projeto possa ser planejado e
executado mais facilmente e com mais rapidez.

Além disso, por se tratar de uma tarefa totalmente nova,
diversas situacdes inesperadas e imprevistas podem acontecer,
aumentando ainda mais a dificuldade das equipes na
competigao.

Com a definicdo das tarefas a serem realizadas e dotado
dos meios materiais necessarios, a equipe RobolME - SEK se
encontra em condi¢Bes de participar novamente na categoria
IEEE SEK na LARC/CBR 2015.
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