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Resumo — Este documento contém a descricio da equipe de
desafio inteligente de robds do Grupo Z-Tronics de robética do
departamento de Engenharia Mecatrénica da Universidade
Paulista do campus UNIP-DF e a plataforma utilizada nos
robos para Competicio Latino — Americana de Robética da
categoria IEEE Livre.

I. INTRODUCAO

Z-Tronics ¢ um grupo de robotica 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
competi¢cdes 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 ¢ tomada de decisdes mais sofisticadas,
como visdo computacional embarcada em CI’s (circuitos
integrados) microprocessados.

II. DADOS GERAIS

O robd construido usa uma técnica computacional de
analise visual ndo tendo qualquer tipo de comunicagio
externa de forma que execute as respectivas tarefas de
forma auténoma.

O robd também dispoes de um sistema de processamento
embarcado das imagens ¢ ¢ dotado de capacidade de
reconhecimento do ambiente, itens ¢ objetos, coloracdo de
fios especificados sendo que para das suporte a tomada de
decisdes também foram implementados outros sensores de
reconhecimento como Ultra-Som (Sonar) e um sensor de
colorimetro.

III. CONSTRUCAO DOS ROBOS

A construgdo ¢ 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 area maxima de 180
mm de didmetro e outras restrigdes implicitas nas regras
estipuladas pela categoria IEEE Livre.

Abaixo temos o desenho do atuador do robd levando em
conta sua tarefa e em seguida algumas imagens do
prototipo.

Figura 1 - Atuador

Figura 2 - Ilustraciao 3D do Robd



Figura 3 - Protétipo

IV. HARDWARE

O robd consiste em um chassi de TecNew (naylon) para
sustentar os drivers de rotagdo utilizando dois drivers com
sistema de reducdo na rotagdo que ddo maior torque nas
rodas.

O sistema de locomogdo do robo ¢ baseado em esteiras
estruturadas a partir de correias de polimeros do tipo
circular e as demais pegas de pequeno porte compostas por
TecNew ou aluminio foram usinadas ou confeccionadas
usando a tecnologia de prototipagem rapida mais a
tecnologia de moldes de silicone.

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 os 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.
Ainda foi implementado no rob6 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 e deteccdo de forma. 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 o robd, através
dos sensores adjacentes (Ultra-Som e Colorimetro),
aumentar sua precisdo de julgamento de ambiente para
tomada de decisoes dando suporte a analise de imagens de
forma que o robd possa cumprir o desafio.

VI. CONCLUSAO

Apesar de ser nossa primeira experi€éncia na competicao
com robds na categoria IEEE Livre, sabemos que ndo
devemos nos deixar levar pela euforia inicial e devemos ter
em mente de que temos um trabalho duro pela frente e que
problemas e dificuldades ndo faltardo, mais esperamos estar
a altura dos desafios.

REFERENCIAS

[1] Rafael C. Gonzales, Richard E. Woods — Processamento de Imagens
Digitais. Editora Edgard Blucher LTDA.

[2] Thomas H. Commen, Charles E.Leiserson, Ronald L. Rivest,
Clifford Stein — Algoritimos Teoria e Pratica. Editora Campus.

[3] Harley E. A. Bicas, Marcos P. Avila — Visdo Artificial. Editorial do
6° Congresso de Oftalmologia do Triangulo Mineiro.

[4] Xavier A. Pavim, Lucio M. Roloff — Curso de Processamento e
Analise de Imagens. Eneca 2005 publicac¢des de artigos.

[5] Anténio Barrientos, Luis Felipe Pefin, Carlos Balaguer, Rafael
Aracil — Fundamentos de Robdtica. Ed. Concepcion Fernandez
Madrid.

[6] Gordon McComb — The Robot Builder’s Bonanza. Editora TAB
Eletronics.

[7]1 J. M. Selig — Introductory Robotics. Library of Congress Cataloging-
in-Publication Data



