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1. Introducgéo e Objetivos.

Realizar medidas torna-se uma tarefa complexa quando
nao conseguimos fazé-las, seja por causa de um ambiente hostil,
seja por causa de um ambiente onde n&o consigamos chegar, de
dificil acesso. Pensando nessa dificuldade em especial, viemos
propor um aparelho capaz de medir distancias de forma autbnoma e
em lugares onde ndo é possivel que um humano o faga.

O propoésito da elaboragdo deste trabalho é o
desenvolvimento de um robé mensurador autbnomo movel
microcontrolado de pequeno porte. Neste projeto o foco das
atividades é dado ao desenvolvimento do hardware e software para
o controle do mensurador.

2. Metodologia

O desenvolvimento do trabalho foi dividido em trés partes:
plataforma movel, parte légica e operativa e o modulo de
sensoriamento.

A plataforma mével ou médulo mecanico tem por finalidade
deslocar o robd pelo ambiente a ser amostrado. Sua construgao foi
baseada em componentes reaproveitados de equipamentos de
informatica em desuso.

Aunidade Idgica e operativa é responsavel pelo controle do
dispositivo e tratamento dos dados obtidos ao longo do percurso.
Foi utilizado um microcontrolador da familia PIC 18 da Microchip.
Nele, embarcamos todo o software responsavel pelo controle da
execugao das tarefas basicas do robé como, por exemplo, o
acionamento dos motores, leitura dos sensores, determinagao da
rota, e o calculo do percurso percorrido. A linguagem de
programagao utilizada foi C.

A interface entre microcontrolador e o meio externo é
denominada modulo de sensoriamento. Este, por sua vez, é
equipado com sensores infravermelho que capturam e
disponibilizam informagdes inerentes ao ambiente onde esta
inserido, alertando o servo articulado da proximidade a obstaculos
periféricos.

3. Resultados e Discussoes.

Foram realizados quatro diferentes testes no Laboratério de
Eletrénica na Unidade de Guaiba da UERGS, para observar a
precisdo das metragens obtidas pelo servo mensurador. Desses
testes, dois foram realizados com superficies perfeitamente
regulares, e as demais, em terrenos acidentados, com diversas
deformacdes. O servo mensurador obteve precisées médias
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na ordem de 2 (dois) milimetros, para superficies totalmente
regulares e entre 7 (sete) e 10 (dez) milimetros para superficies
irregulares.

As pequenas variagdes na precisdo podem ter sido
ocasionadas pela interferéncia humana ao pressionar o botao para
amostrar a medida.
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Figura 1 - Mensurador Mével Autbnomo Microcontrolado

4. Conclusao.

O projeto mostrou ser uma solugao viavel para realizagao
de medigdes de forma automatizada e sem a necessidade de
intervencao humana. Como implementacdes futuras, a otimizagao
das fungdes realizadas pelo mensurador e agregagao de outras
funcionalidades, a saber: gravagdo dos dados em memoria Flash,
acionamento e habilitagdo de amostragem via controle remoto.
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