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RESUMO

Este artigo descreve o desenvolvimento, de um passo a  desenvolver diversas aplicagbes. Objetivou-se a
passo de como podemos construir robds de varias aprendizagem da utilizagdo de sensores do tipo:Toque,
configuragdes, em que demonstramos as etapas de Luz e Ultrassénico. Foram desenvolvidos os seguintes
construgdo e sua forma de programagdo podendo ser robds: o Cdo guia, o Brago Soldador, o Robé que Resolve
utilizado por qualquer pessoa iniciante na drea de o cubo mdgico e o Robd Explorador.

robodtica. A partir do estudo dos sensores foi possivel
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LEARNING AND BUILDING ROBOTS WITH EDUCATIONAL KIT LEGO MINDSTORMS
NXT

ABSTRACT

This paper describes the development of a step by study of the sensors was possible to develop several
step of how we can  build robots of applications. This study aimed to learning the use of type
various configurations, in which we demonstrate the sensors: Touch, Light and Ultrasonic. We have developed
construction stages and their form of programming can  the following robots: the dog guide, Arm Soldador, the R
be used by anyone beginner in robotics. Based on the obot Solves Rubik's Cube and Robot Explorer.
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1 APRESENTACAO

Os Rob6s mdveis podem ser empregados numa grande variedade de tarefas, do transporte
de pecas em uma industria até a exploracdo de locais perigosos, como aguas profundas, areas
radioativas, crateras de vulcdes, ambientes espaciais e mesmo outros planetas (A.J. Alvares;
Bastos Fo. 2012). O estudo nas areas de robos mdveis nos remete também a estudar uma forma
bem simples de construir rob6, com o didatico Kit LEGO MINDSTORMS NXT, pode-se facilitar os
estudos desses robos.

2 DESEVOLVIMENTO

O estudo nas areas de rob6s méveis nos permite também estudar uma forma bem simples
de construir robo. Este artigo prop&e o estudo e a construcdo de protdtipos de rob6s moveis para
compreender o funcionamento dos sensores e atuadores utilizados. Foi realizado um estudo dos
sensores mais utilizados no ambito rob6s modveis. Para isso, foi necessario iniciar o estudo
bibliografico para levantar aplicacdes e tendéncias de tecnologias empregadas nos rob6s moveis.

O kit didatico da LEGO MINDSTORMS auxiliou o entendimento do uso e funcionamento dos
sensores empregados em algumas atividades. Ocorreu o estudo de conceitos elementares da fisica
envolvendo os sensores. Em seguida, desenvolveu-se um estudo de ferramentas que auxiliardo na
construcdo de modelos de robds modveis e para esta atividade utilizarou-se o software LEDO
Designer. Por seguinte, realizou-se o estudo do ambiente de programagdao LEGO NXT
MINDSTORMS para a programagao de rotinas ou scripts.

A motivacdo foi o conhecimento adquirido na robdtica e pelo curso de Mecatrénica, mais
também a questdo da resolucdo de problemas. Os novos modelos (NXT 2.0) permitem que se
criem ndao apenas estruturas, mas também comportamentos. A construcao de modelos
interativos, com os quais se podem aprender conceitos basicos de engenharia. Os empregos
didaticos abrangem as areas robdtica, automacao, fisica, matematica, programacao e projetos.

3 MODELOS DESENVOLVIDOS

3.1 Brago Soldador

Os beneficios tedricos de utilizar robdés em uma industria sao numerosos e vao desde o
aumento da produtividade, a melhoria e a consisténcia na qualidade final do produto, a menor
demanda de contratacdao de mao de obra especializada, que é dificil de encontrar, a confiabilidade
no processo, a facilidade na programacdo e uso dos robds, a operacdo em ambientes dificeis e
perigosos ou em tarefas desagradaveis e repetitivas para o ser humano e, finalmente, a
capacidade de trabalho sem descanso por longos periodo. E para esse trabalho seria o braco
soldador, pois ele trabalharia direto, e sé pararia para manutencdo dele, e ai teria mais lucro e
menos gastos em mao de obra, que também é dificil achar mao de obra especializada.

,,,,,, T ||. 2421
e s o Ministorlo BRAS L

18 WICe § Fais 18R FORREZE FRO-AEITORIA OE FESOSA E INOVACAD



m g GIC IX CONGRESSO DE INICIACAO CIENTIFICA DO IFRN
Tecnologia e Inovacgdo para o Semidrido

O braco que solda caracteriza-se pela precisdo na placa evitando erros na hora da
soldagem ou acidentes e também pela sua rapidez e produtividade gerando mais lucro.

Para desenvolver o manipulador foi utilizado o Kit LEGO MINDISTONS 2.0, com o intuito de
mostrar a praticidade do kit, com isso foi desenvolvido um braco soldador. Comegcou com um
simples brago mecanico, mas aos poucos foi tomando formato de um brago soldador, o brago
desenvolvido exclusivamente com LEGO, Figura 1.

Figura 1: Vista do manipulador construido com o LEGO.

O robb por ser inovador tras uma duvida, serd que um dia as grandes industrias, fardo seu
uso, mas no processo de montagem foi muito complicado por conta do peso do brago, por causa
disso tivemos que realizar inUmeros teste para que fica-se assim com na, Figura 2.

Figura 2: Soldagem da placa.

A partir da montagem, avalia¢Oes e testes realizados no Lego, foi possivel detectar erros
I6gicos de programacdo. Deste modo foi possivel que o braco alcangasse o objetivo esperado que
era : subir, depois soldar e volta para o local inicial para fazer tudo de novo, Figura 3.
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Figura 3: Légica de Programagao para a atividade.

3.2 Cao Guia

Nesta etapa da construgao o trabalho consistiu em realizar pesquisas e elaborar um projeto
em uma das areas que mais cresce no mundo que é a robdtica assistida; tinhamos o intuito de
criar algo que auxiliasse ao ser humano, especificamente a criancas e os idosos.

Partindo do pressuposto que o mesmo conseguira transformar a vida de muitas pessoas
com sua capacidade, examinando suas caracteristicas e seu desempenho, pode-se notar a
capacidade do cdo em divertir aqueles que tém seus dias solitarios, pois ele é uma espécie de
brinquedo, um cachorro rob6 que late, anda, desvia de obstaculos, detecta cores e tem reagdes
distintas a partir do reconhecimento dessas cores.

A utilizacdo de robds estd sendo, atualmente, cada vez mais exigida pelo mercado
consumidor, foi com esse intuito que criou-se o cdo robd, cuja maior finalidade é de entreter
criancas e idosos que muitas vezes ndao tem companhia em suas casas.

O cdo da Figura 4 tem a funcdo de entreter pessoas solitarias, principalmente de idade
avancada ou os mais novos. Assim a criacdo do cdo veio para esta dentro da sociedade, e
participar do dia a dia das pessoas.

Figura 4: Cao-Guia.

Para o desenvolvimento deste robd foi necessario a idealizagdo de um robd protdtipo que
auxiliasse no cotidiano das pessoas; assim houve a criagdo de um cachorro rob6. Os métodos
utilizados para a sua criacdo foi: a modelagem do mesmo feita pelo programa LDD(LEGO Digital
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Designer), algoritmo , montagem com os equipamentos Lego, Figura 5, e programacdo no
programa LEGO MINDSTORMS NXT 2.0.

Figura 5: Modelagem do Cao-Guia no LDD.

3.3 ROBO QUE RESOLVE O CUBO MAGICO

O cubo magico é um quebra-cabeca tridimensional que vem ao longo do tempo se
mostrando um dois quebra-cabeca mas dificeis de ser resolvido. O robd que resolve o cubo
magico, caracteriza-se pela sua precisdao com a resolucdo do cubo. Foram utilizados os seguintes
métodos: pesquisas, bem como as orientacdes do professor/orientador. E para sua execucdo foi
utilizado o Kit da LEGO NXT 2.0.

J4 sdo muitas as engenhocas feitas com os blocos de montar com o Unico propdsito de
alinhar as cores em um cubo de magico, mas essa pode ser a primeira a conseguir realizar essa
facanha em um tempo tdo curto. O tempo necessdrio para fazer o reconhecimento das faces é
aproximadamente 2 minutos e 43 segundos. O rob6 foi desenvolvido como ultimo etapa da
pesquisa.

A programacao é conhecida com “Algoritmo de Deus”, pois é um algoritmo que consegue
resolver qualquer cubo de magico no menor nimero de movimentos possiveis, Figura 6.

task main ()

{

SetSenscrTouch (S2):

while (1}

{
if {sensocr (S52) == 1)
OnFwd (OUT_BC, 7S5):
1
else
{
OnRew (OUT_BC, 7S5):

1

Figura 6: Trecho do cédigo do Robo que resolve o cubo magico.

O rob6 que resolve o cubo magico, caracteriza-se pela sua precisdo com a resolucdo do
cubo, Figura7
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Figura 7: Robd que resolve o cubo magico.

4 CONCLUSOES

Primeiro conclui-se que o braco mecanico foi uma grande iniciativa para o
desenvolvimento inovador de manipuladores de pequeno porte. A dificuldade encontrada foi na
programacgao online ocorrendo erros na sua precisao e ajustes para o melhor funcionamento. A
vantagem foi o manuseio de motores e a construgdo do protdétipo com o auxilio do kit da LEGO.

A segunda conclusdo obtida foi a socializacdo do Cao Guia para auxiliar o dia a dia das
pessoas e no cotidiano daqueles que passam a maior parte do seu tempo em casa. E por udltimo
pode-se concluir que o robd que resolve o cubo madgico interagiu com todos os sensores e sua
programacao necessitou de um ambiente de programacdo diferenciado o Bricx para o
desenvolvimento do algoritmo de Deus. Foi possivel aprender o funcionamento dos sensores e
diversas formas de montagem com o kit didatico Mindstorms 2.0.
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