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O robd, constituido de pecas de LEGO, fora projetpdra ser capaz de interagir com o
ambiente desviando de obstaculos e orientandorse ao gol, tudo isso devido a combinacdo CLP +
motores e sensores 0ticos.

A construcdo do robd — estruturagdo mecanica éivalida em cinco (5) etapas: numa primeira
fase foi construida uma base de locomocdo, formadaluas (2) rodas com tracdo independente e
uma (1) “roda boba” de apoio na parte traseiraath® (FIG. 1.); numa segunda etapa foi feito um
mecanismo de lancamento na parte frontal, respehpéav acoplar e “chutar” a bola (FIG. 2.); numa
terceira fase foram acoplados a essa estruturs(2losensores 6ticos responsaveis pelo alinhamento
do robd, cada qual situado ao lado de uma roda. (BlG em seguida, foi posicionado, na parte
frontal do robd, um sensor 6tico cuja funcéo caesssn detectar obstaculos (FIG. 4); e, a Ultimpaeta
da construcdo, foi acoplar um CLP ao qual sdo d¢ades todos 0s sensores e motores,
desempenhando o papel de coordenar as operacéasddd-1G. 5.).
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Apoés a conclusdo da parte mecanica do robd, foakinada a programacéo que rege todos os
movimentos do robd; foi utilizado o software ROBMR Aespecifico para o CLP da LEGO. O
programa é formado por dois blocos: um para a gatee desvio dos obstaculos e outro responsével
pelo alinhamento na direcdo do gol seguido pelgaamento da bola (FIG. 6.). Na primeira etapa,
quando o sensor frontal (3) detecta um obstacukndéranca, cuja luminosidade por ele detectada é
de 40%, o CLP inverte o sentido de rotagdo do m@tau B) de uma das rodas, fazendo com que o
robd gire — por um determinado tempo, dependendpdemotor A ou B foi rotacionado -, mudando
sua direcdo e assim desviando do obstaculo. Nandadase, quando o respectivo sensor (1 ou 2) de
uma das rodas reconhece a linha branca, ele p@raioela — 45% de luminosidade detectada pelo
sensor 2 e 48% detectada pelo sensor 1. Dessa éorotzd se alinha por 0,5 segundo a dire¢cdo do
gol, chutando a bola em seguida.



“(FIG. 6.)

Com a conclusdo completa do robd, tanto da parigAmea quanto o da programacdo, 0s
resultados foram verificados com sucesso, medmmguns problemas encontrados no decorrer dos
testes: o ajuste dos tempos de funcionamento désresopara causar 0 giro necessario do rob6 ao
desviar do obstaculo, e, principalmente, a adequdgiluminosidade detectada pelos sensores ao
ambiente trabalhado. Assim, o presente trabalhe pev objetivo demonstrar de maneira simples a
aplicacéo dos sensores 6ticos, 0 qual possa seipa basico na construgédo de robds industriaés qu
desempenham determinadas funcdes.
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