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Abstract— The focus of this work is towards the development identificacdo, organizagéo e deposito organizado aldnos
of a robot capable of performing basic stock manageent coloridos de madeira, representando assim, a fude&am
functions. This project will thus create opportunities for team  equipamento de controle de estoque.

members to document the applied methods of develogmt, in A proposta da organizagdo é para que o fato oatera

virtue of improving the current teaching methods inthe related maneira a apresentar o maior &xito possivel ¢ endo
area of knowledge. P P '

The project has a reduced size due to the nature dfs use, ==

which is primarily related to robotics competitions -

Furthermore, it allows the diverse tasks that contibute to the -

total functioning of the robot to be decentralizedand attributed -

to specific control loops. The environmental boundar - o
conditions are based on the challenge proposed byEEE
(Institute of Electrical and Electronic Engineers), at the i L
Brazilian Robotics Competition (CBR) 2010, OPEN caigory. Fig. 1. Organizagéo da arena

a maior quantidade de blocos captados na Zonaatkig&o
(Blocos empilhados na arena separados por cores) e
Aautomac;éo por meio da robdtica auxiliadeposita-los na Zona do vendedor (Blocos depositado
significativamente a execucdo de diversas tarefgfreita da arena de forma ordenada) em menor terpo.
humanas, embora apresente alguns obstaculos farien figura 1 demonstra as caracteristicas da arenauestap e

financeiros, ha um crescente emprego de seus ei@snen ym exemplo da tarefa executada completamente.
teorias no cotidiano industrial.

O artigo apresenta uma descricdo sobre o projeto I1l. METODOLOGIA
mecanico e eletro-eletrénico do robd, da equipeFETEam
(Etep Faculdades - Sao José dos Campos - SP)ateader
0s requisitos de automatizacdo de centros dehligtéio de
produtos especificamente em seus setores de estoque

Dentre as maiores dificuldades encontradas emtpsojetarefa solicitada.

deSFe_t'PO’ tem-se o c9nsumo de gnergla, altaesespara O sistema utiliza estrutura de controle embarcado,
aquisi¢do e manutencdo do material, processamerdadbs focando a descentralizacdo do processamento e aemor
e memoria baixa para kit's e controladores parpl@agdo i sive de malhas de controle especificas, atilip

desejada. essencialmente linguagem de programagéo C e pfotdeo

EsteNarc?go expl_ar:a das |nf-0£magoesb,tr_elacmnadas b3rramento 12C com controle automatico, possibiita
execucao de um projeto de um sistema robOICOFERN @ ;g ym controle simultaneo das tarefas e acqisigh

proposta no regulamento da CBR 2010 — Categorial\OPI%ados para o desenvolvimento

da forma mais objetiva e rapida possivel Quanto ao projeto mecéanico, o desenho e as sinadacd
foram realizados através de softwares CAD e CAmco
CATIA V5 e 3DSim, proporcionando assim, um altowgde

O robd deve ser capaz de executar as tarefas tiz@ap maturidade do projeto, resultando em um produtdides,
robusto e funcional.

I. INTRODUCAO

No levantamento de material relacionado a Compataga
Eletronica, Elétrica, Mecanica e Sistemas de Ctmntro
essencialmente o plano de execucdo visa a integas
matérias de forma a efetuar da melhor maneira \Esai

Il. TAREFAPROPOSTA



IV. DESENVOLVIMENTO [2]

Devido o projeto dedicado e a ndo identificacdo deg;
material publicado de sistema similar para baseue o
consulta, foi necesséario céalculo especifico de cadd
componente e andlise vetorial dinamica geral patanar |5
seu comportamento na situacdo supracitada.

Para validagdo dos valores calculados foi realizzata (6]
todas as etapas ensaios respectivos, aumentanda des
maneira a confiabilidade do sistema.

Dentre 0s ensaios estiveram o0s seguintes:

-Ensaio do sistema de deslocamento;

-Ensaios para levantamento das propriedades masanic
dos materiais utilizados;

-Ensaio de identificacao de cor;

-Teste de elementos controle para atuadores;

O controle e a estrutura eletro-eletrénica, bema;om
programacgdo foram projetados visando a aplicagdo de
métodos de interfaceamento agregados a malhasntteleo
de modo proporcionar a interacdo entre microcceniaries
distintos o que visa ampliar sua funcionalidadepdujeto,
sem perder o foco da realizag&o da tarefa.

A montagem do projeto também foi realizada de nmanei
criteriosa e sequencial, resultando em um conjuhto
sistemas interdependentes compondo 0 mesmo.

A equipe pretende apresentar durante a competicdo o
resultado de seu desenvolvimento no periodo de naodo
alcancar a realizacdo do objetivo da melhor maneira
possivel.

A documentacdo e a aplicabilidade académica erdalvi
proporcionou a producado inclusive de outros artiglgsn
deste, os quais serdo arquivados e guardados para a
geracdes futuras da equipe, bem como, para a pgébados
mesmos em congressos relacionados.

V. CONCLUSAO

O desenvolvimento do robd ocorreu de modo geral
conforme o planejado, apesar de contratempos eadost
eventualmente durante o decorrer do projeto naagsin e
ou producéo das placas.

Os processos de testes utilizados nas pesquisas e a
solu¢des empregadas no projeto foram documentaskréie
aplicadas em futuros trabalhos.

A integracdo dos sistemas foi toda prevista e
acompanhada pelos respectivos responsaveis deaceda
proporcionando um grande aprendizado para todaipeq

Através de calculos, modelagem matematica e mexénic
vetorial foi desenvolvido e estimado o funcionareatssim
como, parametros de fungdes basicas relacionadas a
movimentac¢do do robd, permitindo assim a validal@que
estd em execucgéo atualmente, atingindo até o morteatas
as expectativas.
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