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Abstract. The OBR — Brazilian Olympiad of Robotics — is knowledge
Olympiad, a publish initiative baked by CNPq — who presents several
challenges, with your main objective the rescue of a victim in a simulated
hostile environment on competitions arenas. The student has a responsibility
to assemble and programming a robot to realize the proposed challenges. But,
the confection of a robot prototype requires a large investment economic,
hindering the student participation on this competition. Therefore, this project
presents many different production possibilities of a robot prototype seeking
greater cost benefit and thus enabling the participation of beginner teams with
low income in Brazilian Olympiad of Robotics.

Resumo. A OBR — Olimpiada Brasileira de Robdtica — é uma olimpiada de
conhecimento, de iniciativa publica, com apoio do CNPq, que apresenta
diversos desafios, tendo como principal objetivo o resgate de uma vitima num
ambiente hostil, simulado em arenas de competicdo. Cabe ao estudante a
tarefa de montar e programar um robé para realizar os desafios propostos.
Porém, a confecgdo de um protdtipo robotico, requer um grande investimento
economico, dificultando a participagdo dos estudantes nesta competigdo.
Sendo assim, esse projeto apresenta diferentes possibilidades de produgdo de
um robo, visando maior custo-beneficio e possibilitando assim a participacdo
de equipes iniciantes e de baixa renda na Olimpiada Brasileira de Robdtica.

1. Introducao

A Olimpiada Brasileira de Roboética ¢ uma iniciativa publica apoiada pelo CNPQ com
regras determinadas pela RoboCup dividida em duas modalidades distintas: uma tedrica
— que consiste em uma prova para que os conhecimentos dos alunos no campo da
robotica sejam avaliados — e uma pratica — independente da modalidade teorica, € a
modalidade que serd utilizada como base para o desenvolvimento deste trabalho.

A missao da OBR Pratica se caracteriza por simular um ambiente de desastre em
mundo real onde o resgate de vitimas precisa ser realizado por interveio de um robo. Em
um ambiente hostil, muito perigoso para o ser humano, a equipe de estudantes recebe o
desafio de realizar a construg¢do de um prototipo robotico completamente autdnomo para
resgate de vitimas sem a interferéncia humana. O robo terd de ser agil para superar
terrenos hostis (redutores de velocidade); atravessar areas desconhecidas (gaps na linha)



onde a trilha ¢ desconhecida pela equipe dos estudantes; desviar de escombros
(obstaculos) e subir montanhas (rampa) para conseguir resgatar a vitima (bolinha de
isopor), transportando-a para uma area segura (ponto de evacuacao) onde os humanos
podem entdo assumir os cuidados do remido.

Hé atualmente, diversas solugdes no mercado para a realizacao de tais desafios,
porém muitas se encontram inacessiveis para equipes iniciantes de acordo com seu
preco ou por apresentar complicagdes para a realizacdo da montagem e programacao de
um prototipo robotico para a OBR.

2. Soluc¢ao a Problematica

O preco médio para a confecgdo de um protdtipo robdtico para competigdes como a
OBR apresenta-se inviavel para equipes com baixa renda. A utilizag¢do da plataforma de
programacao Arduino torna-se mais acessivel para estas, uma vez que a adig¢do de tal
apresenta um valor inferior as demais. Outra vantagem no uso da plataforma Arduino
em relagdo aos produtos disponibilizados no mercado ¢ justamente a quantidade de
modelos a serem agregados sobre uma unica plataforma. Seguindo este principio, a ideia
¢ disponibilizar possibilidades de montagem de prototipos roboticos genéricos em
relacdo aos conjuntos de modelos € que permita diminuir o custo final do produto em
relagdo aos modelos ja existentes no mercado de kits Arduino e Lego. Além de
aperfeicoar a eficiéncia no uso dos componentes.

A escolha dos prototipos finais sera feito a partir de uma pesquisa em relagao aos
possiveis componentes € chassi para se criar um robd nos padroes da OBR/RoboCup.
Serdo selecionados trés sensores ultrassonicos, levando em conta sua precisdo em
relacdo a distancia do objeto encontrado; trés sensores de luz, que deverdo apresentar
valores de luminosidade distintos para as cores apresentadas nas arenas de competi¢do;
trés motores com diferentes caixas de redugdo, relacionando a velocidade atingida e a
forca destes. Os componentes que apresentarem um melhor resultado em conjunto,
juntamente ao chassi em teste, possibilitando com que o protétipo realize com precisao
e em um curto periodo de tempo os desafios propostos pela OBR, serdo selecionados e
entdo utilizados no modelo robdtico em questao.

O resultado da combinagdo de cada protdtipo sera documentado e colocado em
comparacao junto aos demais relacionando o tempo, precisao de execugao dos desafios
da Olimpiada Brasileira de Roboética e o preco para adi¢do de tal protétipo.

3. Objetivo

O objetivo principal do projeto Cooper ¢ a criagdo e disponibilizagdo de protdtipos
roboticos adaptaveis e reprogramaveis, visando o uso em competi¢cdes cientificas como
a Olimpiada Brasileira de Robdtica — OBR, por meio da seguinte metodologia.
3.1. Metodologia Empregada

o Definir estratégias de programag¢ao e montagem dos prototipos.

o Delimitar componentes que serdo utilizados e agregados aos modelos
criados.

« Criar e montar prototipos com base nas defini¢des especificadas.



« Validar os modelos de forma que executem os desafios propostos pela OBR.
o Gerar documentacao técnica e descritiva dos resultados obtidos.

o Promover a divulgacdo dos resultados dos modelos finais, em eventos
cientificos.

o Disponibilizar os materiais desenvolvidos a comunidade académica.

4. Resultados Obtidos

O trabalho Cooper: Projeto de Resgate Automatizado em Ambiente Hostil
Simulado atualmente apresenta dois protdtipos robdticos com diferentes configuragdes
sem seus chassis e os componentes agregados a tal. A Figura 1 exibe o protdtipo
robotico PA-01, o primeiro modelo realizado pelo projeto. Ele dispde de um chassi feito
com peg¢as LEGO® e seus componentes selecionados ligados a plataforma de
desenvolvimento ArduinoMega2560 [Arduino 2015].

Figura 1. Modelo Robdtico PA-01

Fonte: Os autores, 2015

A Figura 2 apresenta o prototipo robodtico PA-02, com o apoio em seu Chassi
Colorado adquirido pelo site da RoboCore [RoboCore 2015] e os componentes

eletronicos de controle e verificagdo acoplados na plataforma de desenvolvimento
ArduinoMega2560 [Arduino 2015].

Figura 2. Modelo Robético PA-02



Fonte: Os autores, 2015
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