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1 DADOS DE IDENTIFICAÇÃO

1.1 Área de Estudo

PLC – Power Line CommunicationUtilização de processadores DSP para controle do robô, incluindo o seu deslocamento e análise dos sensores utilizados.

1.2 Título Provisório do Trabalho

“Desenvolvimento de um robô de combate, modalidade sumo de robô.”

1.3 Orientador(a)

Delfim Luiz Torok

1.4 Identificação do Aluno

Nome: Lessandro Cabral Teixeira

Telefones:    Celular: (51) 91920917








Residencial: (51) 35935589








Comercial: (51) 35940759

Email: ledroteixeira@gmail.com

2 RESUMO

Universidades de vários países, incluindo o Brasil, desenvolvem competições de robôs dos mais variados tipos, com o objetivo de agregar conhecimento aos seus alunos e desenvolver tecnologia para a sociedade. Dessa forma, baseando-se em regras de competições oficiais praticadas em várias instituições de ensino, desenvolve-se um protótipo de um robô de combate na modalidade sumo de robôs.
Assim como acontece na competição de sumo praticada no Japão, o sumo de robôs segue os mesmos princípios, sem a utilização de arma, retirar o adversário para fora da arena de combate utilizando força e técnica.

 Operando de forma autônoma, sem controle humano, o robô deve ser capaz de identificar o adversário, empurrá-lo para fora da arena, assim como também reconhecer a arena para que permaneça dentro dela a fim de vencer a disputa. Para isso são utilizados sensores, motores e recursos técnicos apropriados para um bom desempenho, sendo tudo isso gerenciado por microcontroladores que definem através de software técnicas e táticas para o combate.
3 MOTIVAÇÃO

Desde a sua existência, as disputas tem sido uma constante na vida do homem, como adquirir comida, território, respeito e poder. Onde nestas disputas muitas habilidades são colocadas à prova das mais variadas formas. Atualmente conhecimentos, notas e títulos são disputados entre as universidades, para adquirirem prestígio na sociedade e principalmente no mercado de trabalho.

Com o crescimento da robótica, algumas disputas se transformaram em desafios de robôs, dos mais variados tipos, modalidades e regras. Colocando a prova, conhecimentos, criatividades e capacidade técnica de alunos e professores de instituições de ensino em vários países. 

Assim, a utilização de conhecimentos adquiridos ao longo do curso de engenharia eletrônica e a oportunidade de colocá-los a prova contra outras instituições de ensino, vêm motivar o desenvolvimento deste trabalho de conclusão. Com o objetivo de projetar um robô de combate na modalidade sumo de robôs. 

4 OBJETIVOS

4.1 Objetivo Geral

Tem como objetivo o projeto e desenvolvimento de um robô de combate, no estilo sumo de robôs, utilizando-se de especificações técnicas e regras de competições oficiais. 

Os objetivos destinam-se em projetar um robô com finalidade educacional, para estudo e aplicação de microcontroladores e demais dispositivos utilizados nas disciplinas do curso de Engenharia Eletrônica. 

4.2 Objetivos Específicos

1. Apresentar um estudo de modelos de robôs já existentes;

2. Definição de dispositivos eletromecânicos e materiais para a construção de um novo;

3. Estudo e pesquisa de tipos e modelos de sensores para aplicação no funcionamento do robô;

4. Realizar o estudo de microcontroladores Digital Signal Processor (DSPDSP – Digital Signal Processor) para aplicação no controle e supervisão das ações do robô;

5. Projeto do protótipo do robô para combate;

6. Desenvolvimento e implementação do protótipo;
7. Testar e validar o protótipo;

8. Apresentar o trabalho para banca avaliadora.

5 METODOLOGIA

As respectivas atividades da Tabela 1 serão desenvolvidas para a execução deste trabalho:

Tabela 1 – Atividades do Trabalho de Conclusão

	Etapa
	Descrição

	I
	Efetuar pesquisa bibliográfica e estudo sobre robôs de combate estilo sumo e sensores para a adequada aplicação.

	II
	Efetuar projeto e a montagem mecânica do protótipo

	III
	Apresentar um estudo sobre microcontroladores DSP e sua aplicação no projeto.

	IV
	Confecção dos dispositivos do protótipo, placa suporte, drivers, carregador de bateria.

	V
	Desenvolver software de controle e gerenciamento das funções do robô.

	VI
	Testar e validar o protótipo;

	VII
	Apresentar uma versão final do Volume para a banca avaliadora e posterior apresentação formal do Trabalho de Conclusão.


6 CRONOGRAMA

Cada atividade desenvolve-se conforme cronograma da Tabela 2.

Tabela 2 – Cronograma do Trabalho de Conclusão

	Etapa
	Meses

	
	08/2009
	09/2009
	10/2009
	11/2009
	12/2009

	I
	 

	
	
	
	

	II
	
	
	
	
	

	III
	
	
	
	
	

	IV
	
	
	
	
	

	V
	
	
	
	
	

	VI
	
	
	
	
	

	VII
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