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Ve icu I 0o com M Para que s@o necessarios veiculos autbnomos com acionamento de lagarta? A descoberta do acionamento
. de lagarta para veiculos foi necessario para que eles pudessem também passar por terrenos agrestes. Onde
acu’namento um pneu ndao mais resolve, p.ex., no deserto, o acionamento de lagarta tem a sua aplicagdo. Assim, na 12.
Guerra Mundial, foram construidos e empregados os primeiros caminhdes e tanques acionados por lagarta.

de lagarta

Dependendo do terreno, foi possivel equipar os veiculos com acionamentos de pneus e de lagarta.
Os veiculos de lagarta também foram empregados para o uso civil. Como podes identificar, baseado nas

ilustragdes, os veiculos com rodas pneumaticas foram sempre a base para os veiculos movidos a lagarta.

Mas, logo em seguida, foi detectado um ponto fraco: as rodas dianteiras manobraveis. Por isso, 0
desenvolvimento foi ampliado com o acionamento de lagarta para todos 0s eixos.

A dil‘egﬁo M Entdo, a pergunta. Como funciona a dire¢do? Muito simplesmente, pela desaceleragdo ou aceleragdo
de uma das lagartas. Se o desejado é movimentar-se numa curva a direita, a lagarta direita deve ser
desacelerada, através de uma barra de controle (uma por lagarta), a lagarta direita. Assim, ela gira mais
lentamente e, com isso, 0 veiculo se movimenta para a direita.

Mesmo hoje em dia, naturalmente, no mais moderno estado
da técnica, irds encontrar muitos veiculos acionados por
lagarta. Desde pequenas escavadeiras até gigantes enormes
na mineragao de carvao mineral.

Na piramide de Quéops, no Egito, foi desejado o rastreamento
de outros segredos com um minirobo.

Os pesquisadores enviaram o robd do tamanho de uma
locomotiva de brinquedo através de um pogo escuro e estreito.
Ele levou a uma camara no centro da antiga piramide de 4.500
anos e parou na frente de uma porta de pedra cheia de segredos.
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M Descobrir locais desconhecidos, medir distancias, seguir faixas, indicar direcdes de movimentacgdo por MOdEIO Exp|0rer
sinais pisca-pisca, identificar cores, medir temperaturas, desviar obstaculos sem os tocar, detectar noite

e dia, ligar e desligar fardis automaticamente, disparar alarmes, etc. Isto tudo e ainda muito mais, é da

possivel com os sensores do ROBO TX Explorer. Detalhadamente: a resisténcia CNT, a fotoresisténcia, o

sensor de distancia de ultrassom, o sensor 6ptico de cores, bem como o sensor de rastreamento ﬁSChertEChnik
infravermelho especialmente desenvolvido. Devido a dois motores de decodificador e do acionamento de

lagarta, poderao também ser explorados e rodados terrenos agrestes. Com o modelo Robd de Salvamento

recebido, 0 mddulo é uma base ideal para a participacao na RoboCup-Junior.

Antes, porém, de iniciar, deves te familiarizar um pouco mais com os componentes principais. Estes serdo
descritos a seguir:

Motor de decodificador Atuadores
Como acionamento para 0s nossos robds utilizamos os dois motores de decodificador incluidos nos médulos.
A primeira vista, eles sdo motores elétricos normais, que foram dimensionados para uma tenséo de 9 Volt
e um consumo de corrente de, no maximo, 0,5 Ampere.

0Os motores de decodificador podem porém muito mais: Adicionalmente a conexdo para a alimentagao de
corrente do motor, ainda terds uma tomada para um cabo de conexdo de 3 pélos, através do qual poderas

estimar o movimento de rotagdo do motor auxiliado pelo denominado decodificador.

0 decodificador funciona de maneira semelhante ao velocimetro de uma bicicleta. Um magneto (ele fica,
na maioria das vezes, na bicicleta sobre um dos raios) passa a cada giro da roda por um sensor (na
bicicleta, na maioria das vezes, fixado no garfo), com o que, o sensor gera um impulso. Estes impulso
podem ser contados e, por exemplo, multiplicado no velocimetro com o perimetro do pneu. Assim, pode
ser obtido o percurso percorrido.

0 decodificador nos motores de decodificador da fischertechnik geram 3 impulsos por rotagdo do eixo do
motor. E como os motores de decodificador possuem adicionalmente ainda uma transmissao com uma
relagdo de multiplicacdo de 25:1 (se diz: 25 para 1), uma rotagdo do eixo, que provém da transmissao,
corresponde a 75 impulsos do decodificador.

Os motores de decodificador sdo conetados no ROBO TX Controller nas saidas M1 a M4. Os sinais do
decodificador sdo lidos através das entradas C1 a C4.

Cigarra
A cigarra serve, p.ex., para notificar acusticamente obstaculos ou cores identificados. Ela é conetada, da
mesma maneira, nas saidas M1 até M4.

Lampada esférica

Aqui, trata-se de uma lampada incandescente para uma tensao de 9 V. Esta podera ser empregada como
sinal avisador para a diregdo de movimentagao ou, simplesmente, como iluminag&o. Ela é conetada nas
saidas M1 a M4.

fischertechnik= Ea
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Sensores W Sensores sdo, por assim dizer, as pecas homélogas aos atuadores. Pois eles ndo executam nenhuma
acao, mas sim reagem a determinadas situacoes e eventos.

Os sensores sdo conetados nas entradas universais |1 a 18 do ROBO TX Controller.

Resisténcia NTC (Coeficiente Negativo de Temperatura)

Aqui, trata-se de um componente, com o qual poderds medir diferentes temperaturas. Ele se denomina
também um sensor térmico. A aprox. 20 graus, a resisténcia NTC possui um valor de 1,5 kOhm. Se a
temperatura aumenta, o valor da resisténcia diminui. Esta informacgao encontra-se a disposicdo no ROBO
Pro como valor numérico.

Fotoresisténcia
0 LDR 03, um sensor de luminosidade analdgico, reage a luz diurna e altera, com isso, o seu valor de
resisténcia. Este é um indicador para a luminosidade.

Sensor de distancia de ultrassom

Um sensor de distancia ¢ um componente técnico que estad em condicdes de mensurar a distancia entre
ele mesmo e um objeto. Os sensores de distancia trabalham com luz, radiagdo infravermelha, ondas de
radio ou ultrassom e utilizam diversos métodos de medida. O som se espalha como uma onda. Um eco é
refletido para a fonte de ultrassom, o que é novamente recebido e avaliado como um sinal. A diferenca
temporal entre emissao e recepgao do sinal fornece informagdo sobre a distancia entre o obstaculo e o
sensor. O alcance do sensor é de até 4 m. O valor numérico fornecido corresponde a distancia em
centimetros.

Sensor 6ptico de cores

Os sensores de cor sdo empregados, na sua maioria, na técnica da automacdo. Neste caso, deve ser
controlada, p.ex., a cor ou uma impressao de cores, para assegurar-se que o componente correto foi
montado. O sensor de cores da fischertechnik envia luz vermelha, que é refletida por diferentes superficies
coloridas de maneira extremamente diversa. A quantidade da luz refletida é mensurada através de um
fototransistor e fornecida como valor de tensd@o entre 0 V e 10 V. O valor de medigdo depende da
luminosidade do ambiente, bem como da distancia do sensor a superficie colorida. Este valor pode ser lido
e processado como valor numérico de 0 - 10 000 no teu programa.

Sensor de rastreamento
0 0 sensor de rastreamento de IV é um sensor digital de infravermelho para a identificagdo de uma faixa
_ m @) preta sobre um substrato branco em distancias de 5 a 30 mm. Ele é constituido de dois elementos de emissdo
E e dois de recepcdo. Como conexdo, necessitas duas entradas universais e a saida de tensdo de 9 V.

(2] fischertechnik=
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M O componente mais importante para montar um veiculo de lagarta é o ROBO TX Controller, que esta
montado fixamente em diversos modelos. Nele irés, conforme a necessidade, conetar os teus sensores e
atuadores. Podes verificar a fiagdo basica no manual de montagem que acompanha.

M No caso dos modelos ROBO TX Explorer, tratam-se de veiculos auténomos, que se movimentam num espago
livre. Como alimentacao elétrica irds utilizar, por isso, o conjunto de acumuladores da fischertechnik (Accu Set).

W ROBO Pro é uma superficie de programagao grafica simples, com a qual podes escrever os teus programas.
Avantagem é que ndo necessitas aprender nenhuma linguagem de programacao. Realmente, podes iniciar
imediatamente.

Para o médulo ROBO TX Explorer, necessitas o0 ROBO Pro, versao 2.1.4.2. Caso tenhas
uma versao mais antiga do software, poderas atualiza-la gratuitamente. Faca um
download através do Menu de Ajuda, em ROBO Pro — Nova Versdo ou em

www.fischertechnik.de/robopro/update.html
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COHSIderagoes M Como no caso de todos 0s outros robds da fischertechnik, irés te familiarizar com o ROBO TX Explorer
passo a passo na fascinagao da técnica e programagao. Iras iniciar com um modelo fécil e progredir até
preVIHS sistemas sempre mais completos, com possibilidades fascinantes. Em primeiro plano encontra-se, no

caso de todos os modelos, uma construgdo cuidadosa e uma colocagao em funcionamento cuidadosa.

Principios basicos
sobre 0 ROBO TX
Controller

M Antes que se aventure nos modelos individuais, deveras familiarizar-te com o Controller, auxiliado por
alguns experimentos. No caso de problemas, poderas consultar também a ,Ajuda” do ROBO Pro.

Depois de teres instalado o software, poderas conetar o Controller, através do cabo juntamente
fornecido, num PC. Inicia, a seguir, o programa ROBO Pro e abra a janela para o teste da
interface com o botdo de teste.

[ restedeintertace 2%

Motor de decodificador

Coneta as conexdes do motor de decodificador com a
conexao M1. Clica com o mouse sobre a selecdo
.Esquerda” ou ,Direita”. O motor se movimenta com uma
velocidade méxima. Através do acionamento do regulador,
poderds ajustar a velocidade de rotagdo. Através de
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Fotoresisténcia
Coneta a fotoresisténcia juntamente fornecida na conexao |1 e ajusta a entrada para , Analdgico 5 kOhm
(NTC, ...)".

Modifica a intensidade luminosa da resisténcia pela cobertura lenta com uma faixa de papel preto. O que
ocorre? Veras que o valor numérico da entrada é alterado.

0 teste da interface é muito bem esclarecido no Capitulo 2 da “Ajuda” do ROBO Pro. Da mesma forma,
encontraras ajuda, caso existam problemas entre o teu computador, o Controller e o software: uma olhada
vale a penal!
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B Agora, tudo inicia. Depois de estares familiarizado com o ROBO TX Controller e a programagao, podes
solucionar, a seguir, a primeira tarefa. Primeiramente, sera montado o modelo basico, baseado no manual
de montagem.

0 veiculo de lagarta deve movimentar-se em linha reta por 6 segundos, a seguir, ele
devera girar para a direita por 3 segundos e, a seguir, parar.

Quando do teu primeiro programa, gostarfamos ainda de te ajudar um pouco. Clica, em primeiro & [
lugar, no botdo , Arquivo-Novo”. O teu programa inicia com um sinalizador verde de seméforo para o __tava
inicio do programa.

A'seguir, irds necessitar de 2 simbolos de motor. Coloca o primeiro simbolo debaixo do inicio do programa, de
maneira que a ligacao seja puxada automaticamente. Movimenta o mouse sobre o simbolo do motor e liga a
janela de caracteristicas (botdo direito do mouse). Ali, irds ajustar a saida do motor ,M1” e em acdo, a
direcdo de rotacdo , Esquerda”. A seguir, confirma com OK. Insere, da mesma maneira, o simbolo do segundo
motor e repete o procedimento para a saida do motor ,M2".

A seguir, o programa deve esperar um determinado tempo. Para além disso, irds utilizar o simbolo tempo de
espera. Coloca-o debaixo do segundo motor e ajusta o tempo para 6 segundos.

A seguir, o veiculo de lagarta deve girar 3 segundos. Para além disso, insere novamente dois simbolos de
motor para M1 e M2. M1 deve girar para a esquerda e M2 para a direita. Como ambos os motores devem
trabalhar por 3 segundos, insere, a seguir, o simbolo de tempo de espera e ajusta o valor temporal para 3
segundos.

A seguir, deves parar ambos 0s motores. Isto acontece, como anteriormente ao giro, com a introdugdo dos
dois simbolos de motor e o ajuste paramétrico ,Stop”.

Para encerrar, deves ainda introduzir o simbolo para o encerramento do programa ,Sinalizador vermelho de
semaforo”. Agora, 0 teu programa esta pronto e poderas salva-lo. Teste-o, entdo, no modo online. Clica, para
isso, sobre 0 botdo ,Start”.

Se tiveres feito tudo corretamente, podes carregar o programa no Controller. Clica, para isso, sobre o botdo
.Download”. Assume o ajuste da janela Download. Logo apés o download, o modelo se movimenta.
Infelizmente, ele ainda esta agarrado ao cabo USB. Carrega novamente o programa, ativando, entretanto
.Iniciar programa através do botao na interface”. Quando o programa estiver sido transferido, poderds retirar
o cabo. Carregar, para iniciar o programa, a tecla seletiva esquerda do Controller.

Ir&s encontrar o programa pronto em:
C:\Programas\ROBOPro\programas de exemplo\ROBO TX Explorermodelo_basico_1_TX.rpp

fischertechnik=
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Motores de B Como certamente ja verificaste, o teu modelo nao se movimenta exatamente em linha reta. Isto tem

decodificador

M1 Sém

V=8 D=0

Elemento motor de
decodificador

Subprogramas

[#]
LIP Movao

Gerar novo
subprograma

Copiar o subprograma
corrente

Apagar

f

Apagar o subprograma
corrente

Solugdo

¥

Para a frente

e

1s

Direita

7y
=q

diversas razoes. Uma delas é a de que ambos os motores ndo giram exatamente com a mesma velocidade.
Por exemplo, a transmissdo pode movimentar-se com mais dificuldade num motor do que no outro. E,
como ambos os motores sdo acionados com a mesma tensao (9 Volt), um motor gira, assim, mais lentamente
do que o outro. Como até o momento, 0s nossos robds foram controlados através de tempos de espera,
talvez uma roda tenha girado mais do que a outra durante este tempo.

A solucao seria, assim, deixar ambos 0s motores girarem exatamente com a mesma velocidade. E
exatamente isso é fativel de maneira muito simples com os motores de decodificador.

Tarefa 2 - ROBO Pro, nivel 1: “§
Repita a iltima tarefa e usa, ao invés dos elementos normais de saida do motor e tempo;‘?
de espera, os elementos de motor de decodificador. A descricao de como usa-los
encontra-se na ,Ajuda” do ROBO Pro, no Capitulo 11.6.

Encontra quanto tempo deves deixar os motores funcionarem em direcdes diferentes
para que o robd gire de 90°. Modifica, para isso, a informacao de distancia no elemento

do motor de decodificador, com o qual o robé é girado.

Irds encontrar o programa pronto em:
C:\Programas\ROBOPro\programas de exemplo\ROBO TX Explorenmodelo_basico_2_TX.rpp

M Para a solugdo da préxima tarefa sdo necessarios subprogramas. Leia, além disso, na , Ajuda” do ROBO
Pro do Capitulo 4.1. O importante é que comutes no ROBO Pro para o Nivel 2 .

Tarefa 3 - ROBO Pro, nivel 2: -
0 teu veiculo de lagarta deve movimentar-se num trajeto quadrado. Utiliza os mesmos
parametros do que para a 2°. tarefa. Cria um subprograma para cada direcao de
movimentacao.

Cria primeiramente o subprograma ,Para a frente” (ver o ,Ajuda” do ROBO Pro, Capitulo 4). Marca a parte
do programa e copia-0 para a memoria intermedidria. A seguir, cria o subprograma ,Esquerda” e ,Direita”.
Em ambos insere, a partir da meméria intermediaria, a parte de programa para ,Para a frente” e modifica
0s parametros de maneira correspondente.

Como auxilio, destacamos uma secgdo parcial da tarefa. A tabela seguinte deve te mostrar numa visao
geral, como deves programar os motores para as direcdes de movimentacao.

8 | fischertechnik=
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Direcdo de mov. Direcéo de rot. motor 1 Direcéao de rot. motor 2
Para a frente A esquerda A esquerda
Para tras A direita A direita
A direita A esquerda A direita
A esquerda A direita A esquerda
Stop Stop Stop

Subprograma ,Direita”
Baseando-se nesta tabela, devem ser programados todos 0s motores nos programas exemplo.

Programa pronto:
C:\Programas\ROBOPro\programas de exemplo\ROBO TX Explorer\modelo_basico_3_TX.rpp

M Depois de teres experimentado suficientemente com o modelo basico, o teu robd deve reagir a diversos Veicu I 0 de Iaga rta
sinais externos. A

Para que o teu veiculo de lagarta identifique o seu ambiente e cumpra determinadas tarefas, deveras autonomo

equipa-lo com sensores. As seguintes propostas de modelo te mostram diversas variantes de veiculos de

lagarta com diferentes sensores. Assim, devem ser identificados diversos percursos, luz ou cores, mas

também fontes térmicas ou distancias. Podes encontrar os programas individuais no diretdrio:

C:\Programas\ROBOPro\programas de exemplo\ROBO TX Explorer\

Seguramente, é de teu conhecimento, nos filmes da televisdo, pavilhdes de fabricas completamente sem DiSpOSitiVO de

pessoas, nos quais veiculos de transporte, comandados por maos fantasmas, se movimentam. Tais sistemas rastreamento

sao controlados parcialmente com condutores de dados deixados no solo ou marcagoes de percurso
registradas no solo.

A base da tua programagdo deve ser que o robd se movimenta ao longo de uma linha preta.

Antes de iniciar a programagao, constréi, primeiramente, baseado no manual de montagem, o dispositivo de
rastreamento. Ir4s encontrar um percurso experimental com linha preta impressa no médulo. A linha, ao

longo da qual o dispositivo de rastreamento deve movimentar-se, deve ser, primeiramente, uma linha reta.

fischertechnik= | 9 |
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0 robd deve encontrar, sobre um substrato branco, uma linha preta e segui-la. Para que isso seja possivel,
montaste no teu modelo um sensor de rastreamento de infravermelho. O componente envia um luz na
regido do infravermelho sobre a base da faixa de rodagem. Esta serd refletida, dependendo do substrato,
e mensurada pelos fototransistores. Para a tua programacao, isto significa: Um substrato claro/branco
reflete a luz e obténs o valor 1. No caso de um substrato preto, a luz ndo serd refletida e obténs o valor 0.
Se os dois transistores possuem o valor 0, o teu rob6 encontrou o percurso de movimentagdo (linha preta)
e deve segui-la. ;

Tarefa 1 - ROBO Pro, nivel 2: g§ i
0 teu veiculo de lagarta deve ser colocado sobre uma faixa preta e movimentar-se ao
longo dela. Se ele perder a pista ou esta encerrar, ele deve parar e buzinar trés vezes.

Algumas dicas simples:

Verificar, com o teste da interface, a detecao da faixa do sensor. Nao esquecer de ajustar as entradas
para ,Digital 10V (sensor de rastreamento)”. Se a detecdo preto-branco nao funciona corretamente,
as causas podem ser fontes de luz (p.ex. sol) perturbadoras. Caso necessario, o sensor deve ser
posicionado um pouco mais préximo na faixa ou blindado com uma placa.

Ramificagdo
Programa pronto: Dispositivo de rastreamento_1_TX.rpp
1 B Seguramente, ndo ficaras satisfeito com a tua primeira solugdo, pois o robd movimenta-se apenas ao
'@/ longo de um pequeno percurso. Pois como ele ainda ndo pode reajustar, ele abandona a marcagdo,

permanece parado e te sinaliza isso.
Saida do motor

Cigarra
Tarefa 2 - ROBO Pro, nivel 2:

Amplia o teu programa principal com uma ramificacao de consulta dos sensores de
rastreamento, de maneira que o robo perceba quando ele nao mais se movimenta
exatamente sobre a faixa A seguir, ele deve corrigir a sua diregﬁo de

esquerdo do programa.

1‘ _ . . . . .
@ @ Agora, ja parece melhor. O rob6 permanece exatamente sobre a faixa prevista. Num pavilhdo industrial,
outros robds recolhem, agora, a carga transportada no final da faixa ou carregam o robd com uma nova

¥ . ~ . .
carga. Este poderia, entdo, ser retornado para o ponto de partida da viagem.
e “‘ 7 A l‘ /

Programa pronto: Dispositivo de rastreamento_2_TX.rpp

10 fischertechnik=
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Tarefa 3 - ROBO Pro, nivel 2: =
0 teu robo movimentou-se ao longo de uma determinada linha preta nas tarefas
anteriores. Nesta tarefa, ele deve procurar uma linha. Para isso, ele deve girar uma vez
em circulo. Se ele ndo encontrar nenhuma faixa, ele deve movimentar-se um pequeno
trajeto em linha reta e, a seguir, procurar novamente. Quando o teu robd encontrar uma
faixa, ele deve segui-la. Se esta termina ou ele a perde, ele deve reiniciar com a busca. Ciclo de contagem
Se ele tiver gorado em circulos 10 vezes sem encontrar uma faixa, ele deve parar e

buzinar trés vezes.

Dica:
Lembras da primeira tarefa no modelo basico. Naquela tarefa, o robd tinha que

girar de 90 graus. Isto foi realizado com um elemento de motor de decodificador.
Aqui, também, esta técnica pode te auxiliar.

Compila, para a busca da faixa, um subprograma préprio com o nome ,,Busca trilha”.

. ~ . .. M1 i '
Na ilustragdo estas vendo como irfamos propor este subprograma. M2 m@ [ i ot
v=B  D=800 Im

Programa pronto: Dispositivo de rastreamento_3_TX.rpp

Os trajetos de movimentacdo até o momento foram sempre uma linha reta. Mas, pode
ocorrer, que os trajetos de movimentacdo sejam dotados de curvas. Isto pode ser
encontrado, p.ex., em instalages industriais nas quais o material ou as pegas tenham

de ser transportadas de uma maquina para a préxima.

Tarefa 4 - ROBO Pro, nivel 2:
0 percurso experimental recebe diversas curvas com raios diferentes.

Experimenta, no teu circuito também com diferentes velocidades de
M1 e M2. Com qual configuracao, o robd vence o percurso mais ‘3(,‘3
rapidamente? Coloca os resultados numa pequena tabela. 6§

fischertechnik= 11 |
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RObﬁ de tﬂnEI, B Com o sensor para a medicdo de distancia e a resisténcia NTC sao oferecidas outras possibilidades
para ampliar a montagem do teu modelo para um rob6 profissional.
Sensor de
. A . Medir distancias, temperaturas e, eventualmente, conduzir
dlstan(:la e medidas de ajuda. O que achas? Onde poderiam ser empregados
robds com estas capacidades? Seguramente, vem a tua mente,
d e tem peratu ra aqui, diversas areas de aplicagdo. Gostariamos de nos ocupar com
0 sector da protecao contra incéndio e o combate ao incéndio em
tlneis de rodovias e ferrovias.

A tarefa de um tal robd é sondar perto do foco do incéndio, medir temperaturas no tnel e informar os
dados para uma central de comando. Na sua maioria, 0s robs estao equipados com um dispositivo mével
de extincdo, que podem ser empregados conforme as condigdes.

Monta aqui, também, conscientemente, 0 modelo ,Robd de tdnel” conforme o manual de montagem.

Tarefa 1: ROBO Pro, nivel 2

De maneira similar ao detector de pistas, que se movimenta ao longo de uma linha,
o teu robd deve movimentar-se numa parede, a uma determinada distancia (aprox.
20 cm), num determinado percurso.

Programa pronto: tanel_1_TX.rpp

B Deixe-nos concentrar, para a proxima tarefa, ainda uma vez, com um robd extintor de incéndio. Para
que ele se movimente, como o teu robd, ao longo da parede, ele utiliza sensores de distancia. Para identificar
o foco do incéndio, entretanto, ele aplica sensores térmicos. Este sensor térmico, para o teu modelo, é a
resisténcia NTC. A caracteristica fisica deste componente é a de que o valor da resisténcia diminui com o
aumento da temperatura. Poderds novamente testar esta modificagdo com o teste da Interface. Coneta a
resisténcia NTC na conexao I6. Mantenha uma fonte de calor na NTC e observa o valor numérico da
entrada. Nao esquega de ajustar a entrada para , Analégico 5 kOhm (NTC ...)
Na entrada analdgica é indicado o valor da resisténcia do sensor de temperatura, ndo a temperatura. Para
converter este valor numa temperatura, poderas utilizar o subprograma ,NTC->T" (ver tdnel_2_TX.rpp).

"

Tarefa 2: ROBO Pro, nivel 2
Amplia o programa que movimenta o roho ao longo da parede do tiinel. Mensurar,
adicionalmente, a temperatura corrente. Se esta aumenta acima de um determinado
[ B vioor @ valor, o teu robd deve parar e emitir um sinal de alerta através da cigarra.
: - Simultaneamente ao som da cigarra, o luminoso de alerta vermelho deve emitir um
sinal intermitente (piscar).

Apos este procedimento simulado de extinc@o, o teu computador deve virar e |
retornar para o ponto de partida. oR

Programa pronto: tiinel_2_TX.rpp

12| fischertechnik=
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Dica:
Como o teu robd somente possui um sensor de distancia, ele necessita, para o retorno ao ponto de
partida, uma segunda parede, ao longo da qual ele possa se movimentar.

Se ainda tiveres, na tua colecdo fischertechnik, um motor e uma hélice, poderds ainda também incluir a
extincdo do incéndio no teu programa.

W Como sensor adicional irds conhecer o sensor de cores. A ilustracdo ao lado deve te dar um exemplo de Identlfl cador
uma aplicacdo industrial. Como podes identificar, latas coloridas, que foram enfileiradas incorretamente, e cores
serao triadas.

A'luz refletida pelo material de deteccao é recebida, digitalizada e preparada através de um computador
e um software. A tarefa do sensor € identificar as diferentes cores e enviar dados de medi¢do para o

ROBO TX Controller.

0 sensor 6ptico de cores estda montado no modelo identificador de cores. Ele é conetado com o fio preto

na |4, o fio vermelho no + e o fio verde no _L. Para o primeiro programa de teste, irds utilizar as superficies
coloridas impressas sobre o percurso.

Tarefa 1 - ROBO Pro, nivel 2:
Verifica primeiramente os valores que a interface fornece para as diversas cores no Sy
teste da interface. Utiliza, alem das 3 cores pré-fornecidas, ainda o preto e o branco.

Cria uma pequena tabela e registra os valores que mediste. Observa, também,
modificacdes, quando a distancia a superficie colorida ou a luz ambiental for alterada.

Cor Valor
Tarefa 2 - ROBO Pro, nivel 2: 5§ Branco
Escreve um programa curto, com o qual o sensor identifica a superficie colorida Preto
. . p . Azul
verde. Se o valor mensurado se encontrar no intervalo de medicao pré-fornecido, a
. L .- . s Vermelho
cigarra sera ativada por um segundo. A seguir, o programa salta para o inicio (Start).
Verde

Programa pronto: Identificador de cores_2_TX.rpp

Dica:

Para a proxima tarefa, irds necessitar das trés lampadas com tampas luminosas de cores diferentes,
que j& estdo montadas no modelo.

fischertechnik= 13 |
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& ?Tarefa 3 - ROBO Pro, nivel 3:
Escreve um programa que permita o teu robo se movimentar num determinado percurso
em linha reta. Sobre o percurso se encontram trés superficies coloridas. Se o sensor
detetar uma cor, o robd devera parar por 3 segundos. Neste tempo, ele liga a lampada
com a cor correspondente e fornece um sinal acistico através da cigarra. A seguir, ele
se movimenta para a proxima superficie e repete o seu trabalho. Para finalizar, ele se
movimenta para a ultima superficie, notifica o resultado e permanece parado.

Programa pronto: ldentificador de cores_3_TX.rpp

MOdelo total B No modelo ,Explorer”, estdo incluidos todos 0s sgts
atuadores e sensores, que sa0 necessarios para um veiculo
Explorer robotizado auténomo.
Agora, ndo tens mais nenhuma limitagdo para solucionar
tarefas tanto simples quanto dificeis. Nos niveis de
construgdo anteriores utilizastes, na maioria das vezes,
somente um sensor para conhecer a possibilidade de emprego.

L?; Tarefa 1 - ROBO Pro, nivel 2:

= Programa o teu robd, de maneira que ele se dirija para um obstaculo existente na sua
viagem. A uma distancia de aprox. 60 cm, ele deve reduzir a sua velocidade. A uma
distancia de 40 cm, ele para. Se o obstaculo continuar a se movimentar na dire¢éo do
teu robd, este deve se movimentar mais lentamente a partir de uma distancia de 20 cm
e rapidamente em marcha a ré a partir de 10 cm.

Programa pronto: Explorer_1_TX.rpp

Tarefa 2 - ROBO Pro, nivel 2:

Agora o teu robd vai a uma viagem de reconhecimento. Cria um programa para o emprego

de 2 sensores: o sensor de rastreamento e o sensor de distancia. Primeiramente, o robd

deve seguir a linha preta sobre o percurso experimental. Sobre o percurso, iras colocar __
um obstaculo. Ele deve parar a aprox. 10 cm antes do obstaculo e retornar de um ?J '
centimetro. A seguir, ele deve girar e seguir a faixa na outra direcao. u§ il

Programa pronto: Explorer_2._TX.rpp
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Tarefa 3 - ROBO Pro, nivel 2:

0 programa da tarefa 2 devera ser ampliado de trés sensores: o identificador de cores,

o sensor de temperatura e a fotoresisténcia para medicao de luminosidade.

Ao longo da faixa encontram-se diversas superficies coloridas. Isto é notificado pelo

robd através de diferentes simbolos aciisticos. Se a temperatura ambiente ficar muito

alta durante a viagem, a lampada avisadora vermelha deve piscar. Logo que escureca

no ambiente, o robd acende seus dois fardis. Se ficar novamente claro, os faréis desligam

novamente.

Programa pronto: Explorer_3_TX.rpp

B Também o nosso Explorer, se deixa programar como rob6 controlado a distancia para explorar mundos

desconhecidos. Além disso, 0 ROBO TX Controller é ligado ao computador através da interface de radio

Bluetooth.

s
.; L' *%3 Tarefa 4 - ROBO Pro, nivel 3:

«-A~= Para esta tarefa, o teu robd é a central de controle para uma expedicdo a Marte. A

tarefa é transmitir os valores de medicao de uma paisagem marciana para a estacao

em terra. 0 controle para o teu robé é gerado no ROBO Pro, no campo de comando (ver

~Ajuda” do ROBO Pro, Capitulo 9).

ROBO Explorer

R

—.__

[ ] KT .
Cies |

fischertechnik=

0 teu robo devera ser programado de maneira
que transmita os valores mensurados da cor
do solo, temperatura, luminosidade e
obstaculos. 0 robd serda controlado
manualmente através do campo de comando
do programa principal no ROBO-Pro.

Programa pronto: Explorer_4_TX.rpp

Marte -
Partida para o

quarto planeta
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RObOCup Agora, cumpristes todas as tarefas, estas acostumado a construcao do robds e a técnica de programagao,
Junior poderds, entdo, colher os frutos do teu trabalho e entrar com o modelo ,Robd de salvamento” na Divisao

A Rescue da RoboCupJunior.
Robo de
salvamento

B A RoboCupJunior é uma iniciativa de formagdo mundial, orientada a projetos, que promove eventos de
robds para pessoas jovens a nivel regional, nacional e internacional. O objetivo é apresentar, as criangas

e aos jovens, robds e as suas aplicagdes.

Baseando-se na proposicao de tarefa, que podes verificar a partir da Internet em

http://rcj.robocup.org

sera seguramente facil, programar o teu Robd de Salvamento para esta
competicao.

Afigura esquerda indica um percurso, que o teu robo deve passar. Neste
percurso, ele deve executar diversas tarefas, p.ex., movimentar-se ao
longo de umalinha, buscar figuras de cores diferentes no solo ou passar
por uma porta, etc. Nao seria algo para ti?

chas |mp0rtantes B A diversao sobre 0 assunto robética pode perder-se muito rapidamente quando o robd ndo funcionar
como a gente deseja.

Frequentemente, podem ser identificados e eliminados erros com meios simples.

Cabo

Aqui, deves proceder da maneira exata. Primeiramente, os cabos serdo cortados no comprimento prescrito e,
entdo, isoladas as extremidades e ligadas com as fichas firmemente. Verifica, auxiliado por um luminoso (38216)
com uma lampada de insercao esférica (37869) e o pacote de bateria recarregavel, a capacidade de funcionamento.

Alimentacéo elétrica

Frequentemente, uma bateria quase descarregada é a causa do comportamento incorreto do teu ROBO TX
Explorer. Se a tensdo ficar abaixo de 5V, o ROBO TX Controller desliga automaticamente. Um
comportamento falho pode também ocorrer quando a bateria ainda ndo esta tdo descarregada. Aqui
também, a bateria deveré ser carregada.

Programacao

Se todos os problemas mecanicos estiverem solucionados e o robo ainda ndo funcionar corretamente,
isto é devido, frequentemente, a uma programacao incorreta. Aqui, 0 ROBO Pro te oferece o modo onling,
no qual poderas seguir o decurso do programa no monitor. Ali, irds encontrar, na maioria das vezes, 0s
erros pequenos, que se integraram no programa.
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