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Abstract: This document contains a description of Robotics Research Team
ApoioBot Apoio College and open and closed platforms to be used in
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Resumo: Este documento contém a descrigdo da Equipe de Estudos de Robdtica
ApoioBot do Colégio Apoio em plataformas abertas e fechadas a serem utilizadas na
construgéo do robd para a RoboCup Dance 2010.
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1 Introdugéo

Somos uma equipe formada por alunos
da educacdo basica (8° e 9° anos),
somos da cidade do Recife, e estamos
interessados em aprender, compreender
e enfrentar o desafio de participar da
RoboCup Dance, o nome de nossa
equipe é ApoioBot e foi formada em
abril de 2010.

Apb6s um convite da Prof® Vancleide
Jordéo, o grupo foi reunido e iniciou os
trabalhos para a RoboCup Dance. Nosso
primeiro passo foi pesquisar as regras e
as normas das modalidades para
sabermos em qual das categorias
poderiamos participar, j& que esse é o
primeiro ano em que nossa equipe se
apresenta no evento.

Apobs definirmos nossa participacéo,
iniciamos as pesquisas em agosto.
Foram muitas horas de testes, até
chegarmos ao nosso projeto atual, que
utilizara em nosso robd, duas
plataformas, sendo uma aberta e outra
fechada.

Nossos objetivos sdo aperfeicoar e
ampliar os conhecimentos do grupo
sobre robdtica, sua aplicacdo na vida
pratica e divulgar nosso estudo e o
processo de criagdo de um robd hibrido,
que utiliza dois tipos de plataforma.

2 Dados gerais da pesquisa

O rob0 foi projetado para funcionar com
duas plataformas a VEXrobotic e a
plataforma livre ARDUINO. Também
séo utilizados sensores para
comunicacdo entre os robds, e entre 0
robd e os alunos, como também para
identificacdo  das caracteristicas e
fatores do ambiente de competicdo.

3 A construcédo do robd
3.1 Modelo

N6s optamos por construir um rob6 do
tipo humanoide, pretendendo que ele
apresentasse expressdes proximas de
um humano, e dangasse com gestos
ritmados por certa musica pré-definida,
j& que nossa coreografia foi montada
com base em um ritmo que surgiu a
partir dos movimentos da luta dos
escravos na época do Brasil colbnia,
mas que traz na sua melodia, toques
atuais da musica brasileira.

3.2 Como sera construido o rob6?

Como ja foi dito, o nosso robd utilizou
dois tipo de tecnologias, o VEX que
controlara a parte dos atuadores que
mexerdo os membros e outras partes do
corpo, além de seus kits que fornecem
as pecas necessarias para montar o
esqueleto do rob6. Ja o ARDUINO foi
utilizado na parte de controle tanto das
lampadas que s&o utilizadas para dar
mais expressao ao robd, quanto na parte
de motores para atuando como suporte
ao VEX.

3.3 Utilizag&o de sensores

Os sensores utilizados sdo do Kit VEX.
Eles atuam aumentando a precisdo do
robd além de servirem como uma forma
de comunicagdo entre os robds da
apresentacdo e os alunos que estardo em
cena.



4 plataformas
4.1 VEX

VEX é uma plataforma fechada de
trabalho, ou seja, ela possui um kit, que
nesse kit vem processadores, atuadores,
sensores e pecas para o trabalho. Por ser
“fechado” o processador, sO aceita 0s
atuadores e sensores que vem no Kit
VEX, ndo aceitando nenhum outro tipo.

4.2 ARDUINO

O ARDUINO é uma plataforma aberta e
flexivel de trabalho, ou seja, ela aceita
uma variedade de tipo de atuadores e
sensores sejam esses sensores de
plataforma aberta ou fechada. Por isso
ela ndo vem com um kit, como o0 VEX,
ja que a pessoa que esta trabalhando
com ela pode usar varios tipos de pecas,
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sendo  necessario apenas  realizar
algumas adaptacoes.

4.3 Plataforma aberta Vs. Plataforma
fechada

Para uma pessoa que esta iniciando na
carreira da robotica ou mecatrdnica,
trabalhar com um kit de plataforma
fechada € muito mais simples e facil,
pois, eles ndo irdo precisar realizar
alteracbes para adaptar a pega ao
processador e plataformas fechadas ja
possuem um kit de pegas. Trabalhar
com uma plataforma aberta € bem
melhor para quem j4 é veterano na area,
para designers, artistas e hobbyists, ja
que ela possui uma mobilidade quanto
aos tipos de pecas que podem ser
usadas, permitindo a utilizacdo de varias
tecnologias em uma Unica placa, em um
Unico rob0.

5.1 Projetando nosso trabalho.



5.4 Definindo motores a serem utilizados.



5.5 Trabalhando na base.
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