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1. Resumo

Trabalho apresentado como requisito parcial as disciplinas de Fisica, Sistemas Digitais, Estruturas de Dados e Circuitos Elétricos do Curso de Engenharia de
Computagéo da Pontificia Universidade Catdlica do Parand. Alunos integrantes da equipe cursando o quarto periodo.

2. Objetivos

Pretendemos fazer um rob6 batizado de robonito que ande para todos os lados, frente e trés, e através de uma bobina eletromagnética atire um objeto metalico.

A locomogio do robonito serd ou através de rodas ou através de esteiras (como tanques militares) sendo que, no caso de serem rodas, cada roda tera seu proprio
motor de passo, e no caso de serem esteiras, cada esteira terd 2 motores de passo.

A parte do canh@o tera outros dois motores de passo, um para fazé-lo girar e outro para fazé-lo apontar para cima e para baixo, também havera uma mira laser que
sera ligada e desligada através do computador, indicando aonde o projétil acertara.

Usaremos um contador digital para contagem regressiva ou para contagem do numero de tiros feito pelo robonito.
Abaixo vai um lindo desenho para melhor entendimento:
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3. Descri¢ado do Projeto

O primeiro passo da montagem do Robonito, foi iaslas engrenagens, da correia e dos motoressde ge 6 fios, para a movimentagdo do Robd. Apdepcar
fizemos um teste para acoplar o motor de passemgrenagens, para isso fomos nos laboratérios déaniva, onde fomos atendidos e fizemos tudo o geeéamos. Unimos
motor de passo com as engrenagens.

O segundo passo foi a elaboragéo dos circuitosuieate e dcshift-register no protoboard para testes iniciais, depois de testados os tis;Uioi elaborado o desenho
trilhas no Orcad e por final a montagem da placaoj&oida. Ocorreram alguns problemas com a montadgs placas no Orcad, pois no momento de deseshiilhas d
circuito, algumas delas se cruzavam, e o progranaenliza os desenhos. Mas apés algumas ajugdasfdssor James e de alguns estagiarios, consegu@solver o problema
por fim imprimos e montamos todas as placas. Cantticemos alguns problemas com uma das placasmieote, pois ndo funcionou, porém detectamos blproa e arrumo
reaproveitando a mesma placa.

O terceiro passo, foi a construgdo do canhdo de,Gagual demorou um pouco para ser construidmei@amente, necessitavamos de informacdes de camntamd:
espessura do fio, do nimero de voltas, da correatessaria e da tensdo que consumiria este canhbd@mbém o circuito para que o canhdo funcionass® gueriamos. Apt
recebermos algumas dessas informagdes, comprafimsl® cobre esmaltado, e enrolamos, ficando o &amom um formato de kibe. Porém, 0 mesmo néo dunodi, pois &
voltas estavam muito irregular, gerando um campgmn@tico anormal dentro do canh&o, fazendo com geenb&o néo lancasse nenhum projetil. Assim comgsamais fio,
enrolamos novamente em um cano de PVC, cerca dméf0s de fio de cobre esmaltado, e com muita regislaridade que o “kibedintes montado, o canh&o funcionou. As
montamos um circuito com a ajudaplofessor Afonso, utilizando relé, que acionar@phdo no momento que quisessemos. Apds a montggeoutro circuito, faltava ape
juntar tudo juntamente com a maqu

O quarto passo foi a montagem da maquete, na ojudilfizado um balde de Lego. A primeira maquéémontada logo no primeiro més, porém a arquitetia maque
teve que ser refeita, devido os encaixes dos motE@asso, e para que as placas fossem posicioeadagares que ndo ocupasse muito espago, néssitando desmontar m
uma vez.

O motor de passo utilizado consome tenséo de 12 V e uma corrente de aproximadamehte tircuito do microcontrolador consome 5V e utnarente de
aproximadamente 1 A. O Canh&o de Gaus consomeansad de 60 V e uma corrente de 2 A, gerando a feggessaria para o langamento do projétil.

4, Lista de Materiais

Componentes Utilizados na montagem do projeto:



2 microcontrolador PIC 16F876
2 Max 232 (comunicacéo serial)
2 Conector DB09 (Fémea)

3 Placa de fenolite de 15x15 cm

24 Resistores de 470 Q
24 Diodos LN4004
2 Diodos LN4148

2 Cristal de 4MHz 24 TIP 121

1 Relé de 6V 1BC 548

8 Capacitores eletroliticos de 10uF 1Ci14511

1 Capacitor eletroliticos de 100pF 2Cl7414

1 Pot de 10K Lin 2Cl 7474

13 Resistores de 1k Q 1 FND560
8 Leds

18 Resistores de 220 Q

5. Diagramas Elétricos
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Figura 3: Modulo 4 I/O
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Figura 4: Saidas Para Motores de Passo do Médulo 4
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6. Diagrama das Placas de Circuito Impresso.

Fig 04. Esquema da placa de controle no Orcad roteada.
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Fig 05. Esquema da placa do Shift Register no Orcad.

7. Software Desenvolvido

O software foi programado em C++, utilizando-se dos recursos da programagao orientada & objeto, possuindo classes que gerenciam a comunicacéo serial e o
protocolo da mesma. Em simples operagdes de escrita e leitura de bytes, o sistema envia e recebe informagdes correspondentes ao corte ou ndo da corrente que
alimenta a bobina que constitui o canh&o de Gauss por algum objeto. Assim como envia informagdes para o giro dos motores de passo.

Além disso, o software também mostra na sua interface visual com um botdes para a ativagdo do canhdo e dos motores do robd.

8. Conclusao

O projeto foi de grande importancia para o melhor aprendizado e principalmente para a aplicagédo de conhecimentos adquiridos na sala de aula, dentro das
quatro matérias, mesclando conhecimentos e engenhando solugées, proporcionando um desenvolvimento pratico de cada componente da equipe.

O conhecimento em eletronica digital utilizando microcontrolador, comunicagéo com o PC, através da porta serial, e outras ferramentas foi aperfeicoado.

E por mais simples que o projeto possa parecer, ele é um tanto quanto complicado, pois ndo é tudo que funciona como se espera da primeira vez. Assim, muitos
conceitos novos sdo adquiridos, facilitando e ajudando nas solu¢des de nossos problemas.
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