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Resultados entregues

De acordo com a proposta realizada para inicio do projeto, serdo entregues os seguintes
materiais:

1. Simulagao Gazebo

Para a realizagao do protétipo de simulagao, foi utilizado o Gazebo versao 11.0.0
ja que o mesmo possui plena compatibilidade com o sistema operacional escolhido
(Ubuntu 18.04) e o framework robético ROS (Robotics Operating System). A partir
dessa integracao a capacidade de representar com alta fidelidade foi atingida e toda
a componentizagao escolhida foi utilizada.

A simulacdo — criada em URDF - foi dividida em duas etapas: a criagdo do
ambiente representativo do mundo real e a criacdo do rob6 modelado. Na primeira
foi modelado um ambiente de testes, onde as capacidades de navegagéo,
localizacdo e percepcao do BiRhex é testado e comparado a outros modelos
pensados na mesma plataforma. No segundo, a construgdo do modelo robdtico
baseado em suas especificagcbes e métricas foi constituido, utilizando os elementos
como cameras, sensores, motores, componentes metalicos, mecanicos e elétricos
para atingir os objetivos planejados.

Figura 01: Modelo BiRhex
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Na figura 01 temos a representacado do BiRhex durante uso no simulador, com
sua estrutura condicionada ao modelo real e seus componentes embutidos na

carcaca.

Figura 02: Visao expandida do mapa

Figura 03: Todos os elementos do mapa

Na figura 03, o ambiente é descrito com variagbes no terreno com diferente
estrutura, composi¢do e variagado de atrito. Possui também elementos visuais de
diferentes dimensdes, ocasionando uma variacdo constante nos calculos de rota
necessarios para a locomogao.

2. CAD

Apds uma fase inicial de prototipacdo virtual, iniciou-se o desenvolvimento do
modelo CAD em 3D e vigorou-se até a elaboragcdo completa do modelo final. O
modelo inicial, que foi concebido com simplificacbes, buscava uma agilidade para a
execucao de testes e uma aproximacao confortavel com os resultados esperados.
Para o0 aumento de qualidade, parcialmente realizou-se melhorias das estimativas
dos parametros principais e com o modelo completamente otimizado foi submetido
a uma nova bateria de testes e coleta de resultados.
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Figura 04: Modelo CAD

3. Esquematico Elétrico

A fim de proporcionar uma alimentagdo correta do sistema utilizou-se duas
baterias 14.4 V, 6200mAh cada, conectadas a uma board de distribuigdo, com
cargas paralelizadas, que entrega ao sistema uma carga total de 12400mAh. O
diagrama — Figura 05 — explicita as cargas atreladas a cada componente,
igualmente seu modelo de comunicagdo usado como o USB ou RS-485. O
diagrama também classifica em cores o tipo de objeto separando-os em: parte de
inteligéncia, poténcia, sensoriamento e iluminagéo.
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Figura 05: Diagrama Elétrico
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5. Guia de Uso

Para o processo de execugado e demonstragido ser realizado com fidelidade e
praticidade, foi criado um Guia hospedado em repositério Github — provido pela
Microsoft — visando auxiliar os usuarios. O Guia apresenta um passo a passo
didatico, para qualquer nivel de conhecimento, incluindo dicas e possiveis
problemas que possam ser encontrados durante o uso. Com isso o intuito é de
minimizar ao maximo qualquer dificuldade para a plena execugao do projeto.

6. TCC

Este entregavel tera o papel de expor o embasamento cientifico sobre o estado
da arte da plataforma Rhex e sua utilizagdo como sistema auténomo em diferentes
cases produzidos.

Eu SENAI CIMATEC declaro ter recebido a entrega final do produto descrito na proposta
comercial e/ou registro de solicitagdo de mudancgas. Confirmo que os mesmos atingem os
objetivos esperados do projeto.
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