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Resumo — Este documento contém a descricio da equipe de
futebol de robés do Grupo Z-Tronics de robédtica do
departamento de Engenharia Mecatrénica da Universidade
Paulista do campus UNIP-DF e a plataforma utilizada nos
robos para a RoboCup’s da categoria F-180.

I. INTRODUCAO

Z-Tronics ¢ um grupo de roboética formado por alunos

que tem a proposta de desenvolver o conhecimento
destes nas areas de engenharia mecatronica, elétrica e
ciéncia da computagdo, participando das mais diversas
competicdes de robotica. A partir deste ponto de vista o
grupo vem desde meados de 2004 aperfeicoando o
conhecimento dos seus integrantes de forma ludica neste
campo para solucionar diversos “Desafios Inteligentes” de
robdtica chegando ao desenvolvimento de robds com
métodos de analise e tomada de decisdes mais sofisticadas,
como visdo computacional embarcada em CI’s (circuitos
integrados) microprocessados.

Levando em conta que a visdo decorre a quase totalidade
do conhecimento que o homem constréi sobre o ambiente
em que vive ao definirmos um sistema computacional com
capacidade de analise de visdo composto por um
mecanismo fotorreceptor chegariamos a visdo artificial,
porém “a complexidade estrutural e funcional do sistema
visual humano ¢ de tal ordem, que ndo se pode ter pretensao
de reproduzi-la satisfatoriamente, pelo menos ndo no
momento presente da evolugdo tecnoldgica” [4].

Atualmente, uma tecnologia que emula a visdo humana
encontra-se em avangado desenvolvimento. Ela visa
principalmente atacar problemas onde o ser humano
necessite da visdo para tarefas de inspeg¢ao, classificacdo ou
monitoramento em geral, que sejam prejudiciais ou
cansativas a saude humana, ou extrapole as condi¢des
normais da visdo humana, como nas tarefas de medigdo
opticas de precisdo [5]. Na aplica¢ao referente a robodtica
tende a ser aplicada de forma a criar robés com maior nivel
de independéncia baseados na percepg¢do do meio em que
estdo inseridos através da analise de imagens.

II. DADOS GERAIS

Os robods construidos usam uma técnica computacional
de analise visual ndo tendo qualquer tipo de comunicagio
entre si que ndo seja a visual.

Cada robd conta com um sistema de processamento
embarcado das imagens e sdo dotados de capacidade de
reconhecimento do ambiente, oponentes, bola e dos robos
membros do time, sendo dois robds especializados no
ataque e um robd especializado na defesa.

III. CONSTRUCAO DOS ROBOS

A construcao e desenvolvimento dos robds foi dividida
nos seguintes topicos:

A. O Projeto

Faze de definicdo das principais caracteristicas
necessarias para cumprimento da tarefa baseado nos
conhecimentos dos integrantes do grupo ¢ defini¢do do
cronograma de criagdo dos robos.

B. Modelagem 3D

A parte mecanica foi estruturada utilizando software de
modelagem 3D levando em conta a drea maxima de 180
mm de didmetro e outras restricdes implicitas nas regras
estipuladas pela categoria F-180 da RoboCup’s.

Abaixo temos o desenho do robd e em seguida algumas
imagens do protdtipo.

Figura 1 - Ilustracio 3D do Robd



Figura 3 - Prototipo

IV. HARDWARE

Os robos consistem em um chassi de TecNew (naylon)
para sustentar os drivers de rotacdo utilizando dois drivers
com sistema de reducdo na rotacdo que ddo maior torque
nas rodas.

As rodas sdo feitas de uma resina acrilica junto com a
maioria das pecas de pequeno porte sendo que foi usada a
tecnologia de prototipagem rapida mais a tecnologia de
moldes de silicone para a confecgdo das rodas e pegas
pequenas. J4 as demais partes foram usinadas.

Na parte elétrica empregou-se um circuito eletronico do
tipo ARM7 LPC2148 para o processamento computacional
e para captura de imagem uma cdmera monocromatica de
resolucdo de 120x130 com 30 Hz de fluxo de video.
Usamos um AD (Analogic Digital) de alta velocidade para
a digitalizagdo das imagens e um controlador L298 para
comandar o0s servos motores, mas um servo de
posicionamento da camera.

Temos também led’s brancos que facilitam maior
luminosidade e que sdo ligados em momentos estratégicos.
Cada robd ¢é dotado de um visor de cristal liquido para que
seja acompanhado de forma visual quais as caracteristicas
da analise visual no momento.

V. SOFTWARE DE CONTROLE

Na parte de software de controle a imagem ¢ analisada e
os algoritmos de reconhecimento visual interpretam a
mesma de forma a “encontrar e reconhecer” os objetos.

Usando a técnica de processamento distribuido entre
clientes do proprio software de forma que cada fungdo de
analise ou parametros para o algoritmo estatisticos e
especialistas possam ser processados de forma rapida e
mais eficiente possivel.

Entre os varios algoritmos temos o de reconhecimento de
ambiente, detec¢do de forma circular, deteccdo de
oponentes e robos do mesmo time. Todos baseados em
reconhecimentos de imagens e objetos por sistemas de filtro
por intensidade e algoritmo de reconhecimento de formas.

A estratégia principal consiste em fazer os robds sempre
permanecerem em suas areas de atuacdo no campo e
quando possivel passarem a bola entre si, formando assim
uma caracteristica de robds especialistas em cada um
destes.

Figura 4 - Time

VI. CONCLUSAO

Apesar de ja termos conquistado o 3° lugar no LARC na
categoria F-180 no ano de 2007 e adquirido experiéncia no
uso de robds com técnicas computacionais de andlise visual,
sabemos que temos um trabalho duro pela frente e que
problemas e dificuldades ndo faltardo, mas esperamos estar
a altura dos desafios propostos.
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