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1. Introducao

A Olimpiada Brasileira de Robotica tem por objetivo estimular o interesse de alunos do
ensino médio na area de robodtica, propondo o desenvolvimento de um rob6 que seja
autonomo e capaz de resolver diversos desafios. Os desafios que foram propostos pela
olimpiada simulam uma situacao de perigo real, na qual podem haver pessoas feridas e
em gue um ser humano nao pode interferir devido a condicdes extremas ou terrenos
irregulares. Os resultados obtidos com o robd construido foram satisfatorios. Entre
desafios da OBR, destaca-se a busca e o resgate de vitimas, na qual o robd deve
encontrar esferas que simulam vitimas de um acidente, recupera-las e deposita-las em
uma parte da sala denominada zona de resgate, na qual seres humanos podem assumir
os cuidados das vitimas. Devido a limitacao do kit Lego, fez-se necessario o uso da
impressao 3D para a construcao de um robd mais robusto e com tecnologias para
resolver os desafios, utilizando a técnica de processamento de imagem para tentar
recuperar as vitimas.

2. Objetivos

Figura 1: Robo desenvolvido

Desenvolver um robo capaz de resolver os desafios da Olimpiada Brasileira de Robotica
(OBR).

Especificos: Aplicar conhecimentos adquiridos no curso; Praticar a utilizacao de
impressora 3D e manufatura aditiva; Estudar o processo de desenvolvimento de sistemas
embarcados dinamicos; Aplicar técnicas de controle; e Desenvolver algoritmos de
processamento de imagem.

Figura 2: Vitima identificada Figura 3: Zona de resgate identificada

Utilizou-se o bloco de processamento EV3 que foi programado com a Linguagem Java
(ARNOLD; GOSLING; HOLMES, 2005). Foram usadas algumas pecas do kit Lego (VERAS,
2014), pois partes da arquitetura do rob6é foram construidas por pecas projetadas e
impressas na impressora 3D. Foram utilizados também sensores de refletancia e cor,
aléem de um sensor ultrassbnico de distancia e motores do kit para controle de
movimento e da garra.

O Raspberry Pi (GARRETT, 2014), computador de placa unica, que apresenta mais
capacidade de processamento e armazenamento que o microcontrolador do EV3, foi
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Figura 4: Curva direita Figura 5: Curva esquerda

5. Consideracoes Finais

utilizado para o processamento de imagem, com a Linguagem C++ (STROUSTRUP, 2013).
Possui CPU e GPU, o que facilita e agiliza o processamento de imagem. Nesse projeto foi
utilizada a Biblioteca OpenCV para o processamento de imagem. OpenCV é “a principal
biblioteca de coédigo aberto para a visao computacional, processamento de imagem e
aprendizagem de maquina, apresenta a aceleracao de GPU para operacao em tempo
real” (PASSARELI, 2017). A impressora 3D utilizada possui a tecnologia FDM (Fused
Deposition Modeling). “O principio de atuacao da impressora 3D FDM é o aquecimento
do filamento até a fusao” (PORTELA, 2019). O filamento que foi fundido é depositado em
uma base, na qual a impressora desenha a peca e solidifica logo em seguida. A
impressora imprime a peca em varias camadas sobrepostas. Essa tecnologia foi utilizada
para construcao de grande parte das pecas que compoe a arquitetura do robo.

Concluiu-se que os desafios podem ser resolvidos com as técnicas selecionadas. Se o
algoritmo for melhor trabalhado, o desafio pode ser resolvido de maneira mais rapida e
eficiente. Apesar dos resultados serem satisfatorios até o momento, a dinamicidade do
sistema tem causado diversas variacdes no resultado e comportamentos inesperados no
software desenvolvido, que podem ser resolvidos através de processos de calibragem
dos sensores, estudo e adaptacao do software para condicdes adversas. A arquitetura
construida também possibilitou concluir qgue em robds moveis devem ter seu centro de
massa cautelosamente planejado. No inicio do projeto houve diversos problemas
relacionados ao equilibrio do robo na rampa e nos redutores de velocidade. Se a solucao
se provar adequada, outros estudantes que participem da competicao podem se valer
das solucdes propostas para desenvolvimento de suas proprias solucoes ou
aprimoramento das solucoes ja existentes, possibilitando que a solucao do desafio se dé

4. Resultados e Discussoes

O rob6 foi construido e ajustado varias vezes até a versao apresentada neste documento.
A Figura 1 exibe a versao final da arquitetura projetada. Por meio de testes realizados em
laboratorio o robd conseguiu recuperar a esfera preta e guarda-la varias vezes, sem, no
entanto, ser capaz de realizar o mesmo feito com a esfera prateada. A parte do desafio
que compreende recuperar essas esferas e guarda-las no local correto (busca e resgate
de uma vitima) ainda esta em aprimoramento. A estrutura teve um tamanho
razoavelmente pequeno, se levada em consideracao a quantidade de equipamentos
alocados. A identificacao das vitimas e da zona de resgate podem ser visualizadas na
Figura 2 e na Figura 3.

Recentemente, também houve avanco na aplicacao das técnicas de processamento de
imagem a outros desafios da OBR. O algoritmo foi capaz de identificar as curvas
demarcadas na linha, reconhecendo para qual lado deve virar, além de haver a
possibilidade de que futuramente o robo utilize essa técnica para seguir a linha. Na
Figura 4 e na Figura 5 pode-se ver as diferentes curvas identificadas pelo algoritmo,
havendo uma indicacao na parte superior esquerda da imagem de qual curva foi
encontrada.

de uma maneira cada vez mais eficiente.
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