War Robot

By: Felipe Wolter, Gabriel Buiar, Luan Klein






https://docs.google.com/file/d/1B1vh_b3xDOjZqY6B6Eqn1Oa99deXrrwo/preview




H Conectividade ’
h v g olug 5| Y Ivel em que O
Controle y "

via celular e ' \ Agil como

to/de ' 3t soldados?
.g ,‘ ({J - Objetivos

RRmay k! . - Funcionamento
Eficiéncia do
Confiabilidade

‘ . £ brago mecanico
e seguranga
o QI (o)
8k (o

Desarmador Sensores
de bombas conectados

Uma maquina
de guerra




Planejamento

Marco 1: Teste dos sensores e base do rob6
e Data prevista: 29/04 - Término : 22/04
Marco 2: Montagem e programacgé@o da garra
e Data prevista: 27/05 - Término: 20/05
Marco 3: Integracdo das partes

e Data prevista: 17/06 - Término : 17/06

Cronograma Projeto

TITULO DO PROJETO
PROFESSOR ORIENTADOR

ETAPA

War Robot

NOME DA ETAPA|

Elaboragéo e inicio do projeto

Gustavo Borba, Ronnier Rohrich

TAREFAS

- Trabalho escrito preliminar
- Organizagéo do material

~Testes de pegas

UTFPR - Campus Curitiba Sede Centro
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Montagem Carro

- Montagem HW carro

- Integragéo via bluetooh (programagao
carro)

- Construgéo App

- Incrementagao adicionais (sensores
de detecgdo)

- Testes com o carro

Montagem Garra

Montagem HW brago mecanico
Programagéio da garra
- Controle via bluetooh

- Testes

Integragao robb e calibragao

- Integragao carro - brago

- Testes de funcionamento e
esistencia

- Relatério

- Apresentagéo Final
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Materiais

Material Preco

Arduino Mega 2560 R3 30,00

Kit chassi 2wd com shield 50,90

Moédulo Sensor De Cor RGB TCS230 15,90
Modulo bluetooh 12,66

Sensor de Distancia Ultrassonico - HC-SR04 3,59
Kit Braco Robético Acrilico, Servos e Parafusos | 84,99
Kit 4 Baterias de litio 28.65

Pacote jumpers 8,25

Ky-003 Modulo Sensor Hall Magnetico Arduino | 3,43

Valor total

238,37




Hardware

- Componentes
- Montagem
- Funcionamento




Diagrama Esquematico
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Controle da rotagdo da base
- do brago

SLIDER
Abre e fecha a garra do

brago

ALT..  FECHAR
~ o
Ativa a verificagdo de cor

Controle da disancia da base
do brago

— Ativa o Laser
JOYSTICK
/
/
Controle da altura do brago

____ Controla a diregdo das
rodas



Funcoes Importantes

//Referente a garra
BLYNEK_WRITE(in base) // 0~1023

{
-Leitura direta do botao pelo blynk;

int in = param.asInt();

. angulobase = in;
- LEItUI’a de COI’ES; base.write (angulobase) ;
}
- Controle dos motores;
BLYNE_WRITE (in_braco) // 0~1023
void loop() {
{ int in = param.asInt();
Blynk.run(); angulobraco = 180-in;
movimentar () braco.write (angulobraco) ;
’

if (verificandoCor)

{ BLYNE_WRITE (in_altura) // 0~1023
desarmar(); {

} int in = param.asInt();
escrever_distancia t):5: anguloaltura = 180-in;

verificaMina() ; altura.write (anguloaltura);




Resultados e Conclusoes

- Objetivos iniciais
- Funcionamento

- Aprendizados & experiéncias




Obrigado!



http://www.youtube.com/watch?v=t19zEdI7l7E

