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1. INTRODUCAO

1.1h . h¢Qb wh[[ hbo /

MllA@EMSEMﬁU! h . he¢Qbc?wh[[ hbo

h . 2G06Qy w2ff hb9 / Opsn SiNGeqLdNR destitiaza toBok &5t ddsé€jetn iniciar
se no mundo da robética mévalesmo ndo tend@randes cohecimentosnas areasle electronicaou
informatica A montagem deste robd permite contacto comalguns @s componentes electrénicos
mais comuns. & breves introducfesos componentes explicacdo d algunsconceitos ao longo do
manual de montagem permite uma abordagem introdutéria muito enriquecedor@le complementa
as instru¢des de montagedos canponentes electrénicos

Os que desejam inicid@r S y I NRosGAOF SyO2yiNINhz2 y2 .20Qy w2ff
permite montar um robmesmo ndo tend@ms conhecimentos basicos.

hda LINPFSadaz2NB8a SyO2y(iNINhz2 y2 . ahddpaz dedd duxilidrbe® /  dzY |
transmissdo de conhecimerg@os seus alunos. Da electronica a programacao, este robd, permite o
estudo de um vasto leque de conceitos numa perspectiva muito prética.

Os mais experientes vdo encontrar neste kitbético um desfo interessante.Um processador
programéavel em C a 32Mhz, comunica¢éo sem fios, conectividadeT&iRS232 e barramento 12C séo
caracteristicas que permitem uma expansdo infindavel na utilizacdo do robd e o limite € mesmo a
propriaimaginacao.

A este b6 pade ser ligadam vastoconjunto de sensores para realiztiversagarefas, permiindo-lhe
inclusiveparticipar nas principais competi¢cdes robéticas nacionais e internacionais. Estas competicdes
sd0 sempre muito motivantes para os jovens aprenderegisfre para verem novas solucdes criadas por
outras equipas.

Para mais informacgdes regista emwww.botnroll.come mantémte a par das novidades.

1.1.2 QRACTERISTICRBINCIPAISh . h¢ Qb wh[ | hb9o /
Dimensdes205mm x220mm x 90mm
Massa 10509
Tensao de alimentaca&?Va 15vVDC
Bateria fornecidaNi-MH AA9,6V800mAh
Motores:
Tens&o nominall2vVDC
Corrente Nominal0.58A
Rotagcdosem carga250pm
Binario nominall.16Kg.cm

Binario maximo momentaned.74Kg.cm
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1.1.3 VISAO GERALD® ¢ Qb wh[[ hb9

Detecgéo de obstaculos por Infravermelho:

2 LEDs de DEBUC

Socket XBEE para

ICSP para Programacao em comunicag&o sem fios

n LkhQa Processador PICAXE 40X

a 32MHz

’ Buzzer

_ 9 Entradas Analdgicas

Comunicagédo Série

Barramento de
comunicagéo 12C

Dois motores DC de 1
e duas rodas motrizes

RESET e tensdes RS232 TTL
de 3,3Ve 5V

Conector USB para
Medicéo da programagao

tensao da bateria

Dupla Ponte H para

Fusivel de proteccéon .
accionamento dos motores

contra curto-circuito O . -
, O bot'nroll
[A3Feen2 Lu/ L Receptaculo para inser¢ao

de um LCD
Expanséo do barramento 12C

Interruptor ON/OFF

Roda fixa e ajuste danclinagdo do robd

©Copyright 201, SAR Solucdes de Automacéo e Robodtica, Lda. 4
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1.2 A ROBOTICA

1.2.1 NOTAHISTORICA

A palavra "robot" surgiu pela primeira vez numa peca de teatro "R
(Rossum's Universal Robot®scrita em 1920 por Karel Capek, u
dramaturgo Checoslovaco. Nessa peca, um personagem construiu v
homens artificiais e com eles substituiu o trabalho dos homens. Fg
primeira vez que alguém usou esta palavra para designar "homem artific
Na sualingua original (Checa) "Robota" significa "trabalho forcado". Tal
derivado deste significado, os robds estejam ligados a industria de uma fo
mais acentuada. Ainda antes desta peca, os robds eram chama
"Automan" pelos Gregos, cujo significadonéovimentar automaticamente”.

Fig.2: Rossum's Universal Robo

1.2.2 ASTRESEIS DAROBOTICA

Panther Science Fiction

Elaboradas pelo escritdsaac Asimowio seu livro de ficgdd, Robot aSIm
("Eu, Rob9 estas leis dirigem o comportamento dos robos _ ov

l,Robot

12 lei: Um robd ndo pode ferir um ser humano ou, por passivida
permitir que seja ferido

22 lei: Um robd deve obedecer as ordens theesejam dadas por sered
humanos, excepto nos casos em que tais ordens contrariem a Prin
Lei

32 lei: Um robd deve proteger sua prépria existéncia desde que
proteccao ndo entre em conflito com a Primeira e Segunda Leis

O objectivo das leis, segundo o préprio Asimov, era tornar possiv
existéncia de robds inteligentes (as leis pressupfem inteligén®
suficiente para distinguir o bem do mal) e que néo se tageem )

contra o domiio humano. Mais tarde Asimov introduziu uma '9-3Y [ A @NE @ L w2
Ultima lei:

Lei Zera Um robd nédo pode fazer mal a humanidade e nem, por inac¢éo, permitir que ela sofra algum
mal.

A lei zero, porém, tem o sério problema de transferir ao rob6 o poder (possibilidade) de ,adialie

das situacbes concretas, se o interesse da humanidade se sobrepbe ao interesse individual. Tal
possibilidade abre uma perigosa brecha para a ditadura das maquinas, que elegeriam por si qual € o
bem maior, sendghe permitido, inclusive, fazer o ha um ser humano (individuo), caso entendam

que isso é melhor para a humanidade.

Estas leis ndo séo de facto leis, no sentido real da palavra, mas séo directivas que todos os aficionados e
investigadores na &rea da robética implementam na criagdesenvolvimento de robds.

©Copyright 201, SAR Solucdes de Automacéo e Robodtica, Lda. 5
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1.2.3ALGUMAENTIDADES E EVENREEACIONADOS COM@BRTICA

Robocup- http://www.robocup.org/

O RobocupM é uma iniciativa internacional de pesquisa e educacam o objectivo de promover a
inteligéncia artificial e a robdtica em geraéritio comodominio preliminaum jogo de futebqlséo
desenvolvidas tecnologias nas diversas areas da robgtica,queuma equipa de robds coigavencer
a equipa campea do mundo humana ano 2050Este eento realizase todos 0os anos num pais
diferente.

SP.R - http://www.spr.ua.pt/site/

A Sociedade Portuguesa de Robética é uma associacdo sem fins lucrativos cujo principal objectivo é o de
promover e estimular o esino, a investigagao cientifica, o desenvolvimento tecnolégico e as aplicagbes
(industria e servigos) na area da robdtica.

EN.R - http://www.spr.ua.pt/fnr/

O Festival Nacional de Robdtica teve a sua 12 edi¢cdp0&h, e tem como objectivo a promocao da

Ciéncia e da Tecnologia junto dos jovens dos ensinos basico, secundario e superior, bem como do
publico em geral, através de competicdes de robds. O Festival, que decorre todos 0os anos numa cidade
distinta, inclui énda um Encontro Cientifico onde investigadores nacionais e estrangeiros da area da
Robdtica se relinem para apresentar os mais recentes resultados da sua actividade.

Este evento tem tido desde o seu inicio um enorme crescimento, quer em nimero de equipas e
participantes, quer em termos de publico. O Festival Nacional de Robdtica é, actualmente, uma iniciativa
da Sociedade Portuguesa de Robdtica.

Roboparty®c¢ http://www.roboparty.org/

A RoboParty® consiste num eventampgdgico que reline equipas de 4 pessoas, durante 3 dias e duas
noites (traz o teu saco cama), para ensinar a construir robds méveis autbnomos, de uma forma simples,
divertida e com acompanhamento por pessoas qualificadas. Inicialmente, é dada uma pugeio

(para aprender a dar os primeiros passos em Electrénica, programacao de robds, e construcao
mecénica), depois € entregue um KIT robdtico desenvolvido pela empres&8iBies de Automacgéo

e Robdtica e pela Universidade do Minho, para ser mongados participantes (Mecéanica, electrénica,

e programacéo) e que no final do evento pertence a equipa. Todas as equipas tém acompanhamento de
pessoas com conhecimento para ajudar na constru¢éo e programacgéao do teu robd.

Decorrem em paralelo outras actividies Iidicas como desporto, masica, internet, jogos, festas, etc.

Cada participante traz o seu saco cama e fica la durante todo o evento.

A RoboParty® é idéntica a uma LANParty e também funciona 24h/24h mas tem um objectivo
pedagdgico e educacional. Sdodsrdadas a conhecer as regras das competi¢cdes nacionais e
internacionais de robética mais importantes, para poderes participar.

botnroll.com ¢ http://www.botnroll.com/

A botnroll.com desenvolve produtos didaticos maada robdtica mével educacional. Os seus produtos

sdo excelentes auxiliares educativos para todos os que gostariam de se iniciar no mundo da robotica. Se
€ um professor, encontrara nos nossos produtos a ferramenta ideal para ensinar mecénica, eleetrénica
programacéo nas suas aulas. Para os mais experientes temos solu¢des de mobilidade da mais alta
tecnologia.

©Copyright 201, SAR Solucdes de Automacéo e Robodtica, Lda. 6


http://www.robocup.org/
http://www.spr.ua.pt/site/
http://www.spr.ua.pt/fnr/
http://www.roboparty.org/
http://www.botnroll.com/

n
belit...

1.3 AELECTRONICADEFINICOES

A Electrénica é o ramo da ciéncia que estuda o
de circuitos formados por componentes eléctricos
electrénicos, com o objectivo principal de§
transformar, transmitir, processar e armazena
energia.

E o ramo da Fisica que estuda a emissdo e o efe_;
de electrbes e o0 seu uso em dispositivos
electrénicos.

A electronica estuda essencialmente o fluxo
cargas através de semicondutores (condutores n
metalicos).

Fig.4: Placa electronica

A electrénica permitenos manipular a engia, através da transmissdo, armazenamento, distribuicao ou
conversdo. Permite ainda, através de sinais eléctricos, adquirir, processar, converter, encaminhar, filtrar

e armazenar informacgéo.

A engenharia electronica consiste na aplicagdo dos principiaedtronica em tecnologias de modo a

solucionar problemapraticos

©Copyright 2.1, SAR Solucdes de Automacéao e Robodtica, Lda. 7
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2. COMPONENTES DOh ¢ Qb whG¢ [ hb?9

Ao abrires o teu kiBot'n Roll ONEdeveras verificague contém os seguintes componentes:

Fig5: Componentes do Bot'n RODNEC

1-Sao com duas rodas motrizes e uma roda fixa
2-Dois motores de corrente continua
3-Carregadorde bateria

4-Saco conacessorios de ligagao eléctrica
5-Saco contomponentes electrénicos

6-Saco com componentes mecanicos

7-Bateria

8-Cabo USB para ligacdo ao computador
9-Placa de circuito impresso

10-Placa de adlico

NOTA IMPORTANTHa falta de algum dos componentes deveras contagtaediatamente o
fornecedordo kit para a sua substituicdo ou reposicdo do componente em falta

©Copyright 2.1, SAR Solucdes de Automacéao e Robodtica, Lda. 8
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od® ahb¢! D9 a ROLLONEWCG Qb

A montagem ddot'n Roll ONEdeve ser feita entrés fases:

1 - Montagem mecénica.
2 - Montagem electrénica
3 - Ligacdes eléctricas.

DICA:Coloca a bateria a carregar enquanto efectuas a montagem. Desta forma poderas ter a bateria
carregada no final da montagerA. bateriaquando totalmente descarregadaarrega completamente

em sete horas e nunca devera ficar mais do que este temparr@gar pois & danificarse. Como se

trata de baterias NMH deves fazer ciclos completos de carga e descarga e evitar ao maximo por a
carregar durante uns minutos ou até mesmo uma hora ou duas. Desta forma esta a encurtar a sua
capacidade e o seu tempte vida.

NOTA IMPORTANTHRecessitas dealgumas ferramentas ndo incluidas no kit, nomeadamente,
multimetro, chave de cruz, alicate de pontas, ferro de soldiarde solda aspirador de solda e alicai
de corte.

3.1 MONTAGEMMECANICA

Para a montagem méoica sefio necessarie motores,rodas, o saco dos componentes mecanicos e a
placa de acrilico.

3.1.1MOTORES

A fixacdo de cada motor é efectuada usando uma pe
em L, trés parafusos MB8mm, dois parafusos M32mm
e duas porcadM3. Estes componentesncontramse no

saco dos componentes mecanicos. /

Necessitas de umehavesextavada de 2mnncluida no
saco dos componentes mecéanicesde uma chavede

cruz(nao fanecida. Fig.6: Material necessario para .
colocagdo dos motores

Fixase a peca em L ao motor usando os trés parafus
mais pequenos M&mm.

Usando a chave de cruz, apertam os trés parafusos
convenientemente.

Fig.7: Fixacdo da peca em L aos motores

©Copyright 2.1, SAR Solucdes de Automacéao e Robodtica, Lda. 9
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Fixase este novo conjunto a plack acrilico usando os
dois parafusos mais compridos KIZmm e as porcas
M3. Um pequeno alicate de pontas podera ser util pa
segurar nas porcas enquanto se apertam os parafus™=
com a chave sextavada.

Fig.8: Fixagaalos motoresa placa de acrilico

NOTA IMPORTANTE:

Existem duas opgOGeguanto a colocacaalos
motores. Uma em que se colocam 0s mota
mais na frente e outra em que sdo colocadc
mais ao centro na placa de acrilico.

Colocandoos motores mais ao centro, a 2 U !
Roll ONECfica com dimensdes comafiveis con
0s regulamentos do Robocu
(www.robocup.org. Podes assim participar er
competicdes nacionais e internaciondis darﬁ

futebol junior, busca e salvamento, etc.

Fig.9: Opcoes para a fixagcdo dos motores

A placa de acrilico possui um orificio destinado
passagem dos fios dos motores para posterit
ligacdo a placa electrénica do robé. Introduz c
fios no orificio respectivo.

Fig.10: Passagem dos fios dos motores pela placa de acril

©Copyright 2.1, SAR Solucdes de Automacéao e Robodtica, Lda. 10
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3.1.2RODAS DHRACCAO

h . 2{Qy Cm&désk ushndidduas rodas de tracgio que estéo liga
aos motoresSao feitas de plastico e tém ummestimento em borracha

Para a colocacdo de cada roda sera necessario usarchube de
acoplamento, umperno M4&6mm sextavadg um parafuso MA12mm de
cruz e uma anilha

7.

n?

2

Fig.11: Material para fixar as
rodas de traccao

Introduzse o pernoM4x6mm sextavado no
ohubg de acoplamento.

| N

Encaixase o hub no veio do motor e
enroscase 0 perno M#6mm sextavado
contra a parte lisa do veiasando a chave
sextavada de 2mm

Introduz-se a roda no hub e fixeeusando o §
parafuso M&12mmde cruz e uma anilha. |

NOTA IMPORTANTEVerifica que néo
existem folgas entre a roda e o motor pais

. . . . A _ _ ' )
isso influenciara o movimento do robd! Fig.12: Procedimento para fixar as rodas de traccao

©Copyright 2.1, SAR Solucdes de Automacéao e Robodtica, Lda. 11
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3.1.3 RODAHXA

- oA

A roda fixa serve de apoio ao2 (i Qy \C2
permite ajustar a inclinacdo do robgara que
fique a teu gostbPara isso, teras de regular en
altura a traseira do robd.

Para a colocagdo da rodfixa usan-se dois

parafusos M%25mm e seis porcas M5.
Fig.13: Material para a montagem da roda fixa

Cada parafus@ apertado contra a rod usando
uma porca

NOTA IMPORTANTE: aperto definitivo ndo devseraindaefectuado pois poderas ter dificuldade
introduzir os parafusos na base de acrilico.

Asrestantes porcas seewn para fixar a roda na base de
acrilico e permigm o ajuste em altura da traseira do robd

Depois de ajustares a inclinagdo do robd, aper
definitivamente todas as porcas e assegtgale que nado
existem folgas.

Fig.14: Ajuste em altura da traseira do robd

Terminaste assima montagem mecanica do teu 2 (i Qy W Pafabéihsb Pbdes avancar para a
montagem electrénica.

©Copyright 2.1, SAR Solucdes de Automacéao e Robodtica, Lda. 12
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3.2 MONTAGEMELECTRONICA

Para a montagem electrénica necessitas do seguinte material

Placa de Circuito Impresso (PCB)
Saco de componentes electrénicos
Ferro de soldar

Estanho

Aspirador de solda

Alicate de corte

Fig.15: Material para a montagem electrénica

NOTA IMPORTANTHesta fase, todos os componentelectrénicos serdo soldados na Placa de Circuit
Impresso.E aconselhado que soldes os componentes pela ordem indicada no manual, pois facilita o
processo de soldadur&oldadurasnal efectiadaspoderdo causar a destruicdo de componentes e d
placa a circuito de impresso, por isso mesmo, antesieiaresa soldadura dos componentekeveras

lerod a A/ydsNE 2 RS {2f Rl RdzNJ ¢ LINBABYAY w2t R2IOHX Sy | cen 2

3.2.1PLACA DEIRCUITOMPRESS(PCB

A Placa de Circuito Impres@@®CBpossui orificios ;
onde serdo introduzidos os componenteg™
electrénicos.

A serigrafia (descricdo dos componentes e
branco)identifica onde inserir cada componenge
a sua orientacdona Placa de Circuito Impresso.

contém todas as ligacdes entre o0s

mesmos de acordo com 0 esquema Fig.16: Placa decircuito impresso (PCB)
eléctrico do robé.

J

Deves colocar os componentes do lado da serigrafisafidirancas) e soldas a placa do outro lado.
N&o é necesséario soldar os componentes do lado da serigrafia pois os furos sdo metalaggalos
permitem a passagem de corrente.

©Copyright 201, SAR Solucdes de Automacéo e Robodtica, Lda. 13
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3.2.2 RESISTENCIAS

Resisténciaeléctrica € o nome que se da a um
elemento que seoponha apassagem da corrente
eléctrica (continua ou alternada).

- ~ . 10 d’ ‘t t I ~ .
Normalmente as resisténcias representa@ pela wane olerancia
2° digito multiplicador

tSGNF w S | &adz dzyARFIRS RS YSRARF S 2 hKY 067KG
Fig.17: Resisténcia faixas do codigo de cores

O <u valor nominal éepresentadopor faixas coloridas (cédigo de cores), que obedecem ao seguin
critério: partindo da extremidade, as duas primeiras cores formam um ndmero com dois algarismo
terceira cor € o multiplicador, corresponde ao expoentepdaéncia de 10 que multiplica o nimero
inicial; a quarta cor corresponde a tolerancia, em percentagem.

Cor 12 faixa 22 faixa 32 faixa 42 faixa
1° numero directo 2° nimero directo Factor multiplicador Tolerancia %
Prata 0.01 +/-10
Quro 0.1 +/-5
Preto 0 0 x1 Sem cor +/- 20
1 1 x 10 Prateado  +/-1
2 2 x 100 Dourado  +/-2
Laranja 3 3 x 1,000 +/-3
Amarelo 4 4 x 10,000 +/-4
5 5 x 100,000
6 6 x 1,000,000
7 7
Cinzento 8 8 x0.1
Branco 9 9 x0.01

Tabelal: Cadigo de cores das resisténcias

Exemplo Qual o valor da resisténcia da imagem?

As duas primeiras cores: amarelo (4) e violeta (7) formam cengim 7 -
47. A terceira cor, laranj), corresponde ao expoente da poténcia “ "
de dez: 16, ou seja, multiplicae por 1000a quarta cor, prata (10%), ‘ T e

indica a tolerancia. Assim, a resisténcia eléctrica é: :
Fig.18: Imagem de exemplo

R =47000Kcom toleranciade 10%dz w I é6nm¥nnn K B nTn

te
S; a

J
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Tomando como referéncia a tabela ao lado, a@d resisténcias ndecaiscorrespondents na placa de

circuito impresso:
Descricdo | Componente

Sollal & NX aAailsy OA kSCHeScashhobrebo NI R1 ‘0Xo YXK
Vermelho e Douradd NOs sitios correspondentefR@, R9, R10, | R2 Mnan YK
R11, R12, R14, R15, R&®R17); R3 M YK
Solcha as resisténciagle valor de 1§ K+5% (Cores:Castanhg | R4 0o YK
Preto, eDouradg emR2 e RG; R5 ozo YK
Soldh as resisténcia de 120K +5% (Cores:Castanhg Vermelhq R6 mMn YK
Castanhce Douradg emR8 e R13 R7 yzH YX
Solch a resisténcia de8,2Y K+5% (Cores: ) Vermelhg R8 MHA K
Vermelhoe Douradd em R7; R R
Solch as resisténcias de 3,8K15% (Cores: R10 M_YK
' ' ' R11 MY K
Vermelhoe Douradg emR1, R4e R4 R12 MY K
R13 MHAN K
R14 M YK
R15 M YK
R16 M YK
R17 M YK

Dica: Coloca primeiro todas as resisténcias nos
respectivos locais dobrando ligeiramente os
terminais de cada resisténcia. Para soldguertaas
resisténcias contra mesa de trabalho antes de
aplicar a soldaDepois de soldares as resisténcias
corta os terminas o mais curto possel para evitar
curto-circuitos

Fig.19: Resisténcias na placa de circuito impress

3.2.3 CRISTADSCILADOR

Um Cristal Osciladoré um circuito electrénico, que usa ai
propriedades ressonadoras de um cristal pieséctrico, paracriar um
AAYyLFt St SOGNRO2 O2Y dzYl FNBIjdzs
usa um cristabsciladorde quartzo de 8MHz que faz com que o |
PICAXE 40X2 funcione a uma frequéncia de 32Mdzlizacdo de um
ONRadGEFE FFET R2 . 20 Qystante précisatphrd a
medi¢cdo de tempo, a semelhanca dos relégios, que também u
cristais de quartzo.

Fig.20: CristalOscilador

O CristalOsciladorsera colocado na placa de circuito impresso Descricdo Componente
ARSYGATFTAOFIR2NI a- ¢! [ ¢ RI  &SNR| XTAL | Cristal 8MHz

©Copyright 201, SAR Solucdes de Automacéo e Robodtica, Lda. 15
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3.2.4DIiODOS

O dodo convencional € composto por dois blocos de material
semicondutor, um do tipo N, dopado com i6es negativpse outro do

tipo P dopado com iGes positivos (+).
O dodo tem como caracteristica mais importante, permitir queaT’ ' T
+

correntecircule apenas num sentidsentido directo)

Para indicar a polaridade, dadlo tem uma marca que aponta para a _H_
extremidade correspondente ao catodo. O sentido positivo da corrente
eléctricaflui do anodo (+) para catodo ¢).

O diodo Zener diferencise do dbdo convencionalpelo facto de gk el

permitir a conducéo nos dois sentid¢directo e inversq)em situacdes

controladas, sem se danificar. Codb zener tem associaduma tenséo

reversa que se mantém constante numa situacdo em que a corrente fluf"292 H Cathode
y2 a4SY(iAR2 AYy@SNE2® Laid2 LISNXYAGS |jdz S2l dzal
como um elemento de protec¢do no circuito de medicdo da bateria.

Funciona como um limitador de tensdAos seus terminais a tenséo

nunca subira acima dos % assim o ADC do PICAXE né&o se danificara Fig.22: Diodo Zener
se a bateria tiver acidentalmente,valores de tensdo excessivamente

elevados.

Py
N

A placa possuiiddos contrésreferéncias
Descricdo | Componente

FR203, que é usadmraccionamento dos motores D1 FR203
D2 FR203

1N4007 que é usadaarprotecgéo daircuito de alimentacéo do robd; p3 FR203
_ _ D4 FR203

Zener 5v1 que € usado na medigdo da tensabataria. D5 FR203
D6 FR203

Os diodos tém polaridade,como tal, devem ser colocados né

_ C - : D7 FR203

orientacdo corectal Cada diodo possuuma marcaque tem de DS FR203

coincidir com a marca representada na serigrafia da piga3). D9 1N4007
Z1 Zener 5v1

A referéncia do diodo encontise impressa no proprio componente.

Colaaos diodog=R20%as posi¢cded1, D2, D3,
D4, D5, D6, D7 e D8.

Coloca adiodo 1N400&m D9.

Coloca o diodo Zener 5V1 &t , : : m%'é@@@&@é? 8

399@@@@@

Fig.23: Colocacgéo dos diodos

©Copyright 201, SAR Solucdes de Automacéo e Robodtica, Lda. 16
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3.2.5SUPORTES DOS CIROSIMTNTEGRADOS

Existem dois suportes que servem de base para 0s circl Descrigéo Componente
integrados Uil Suporte 40 pinos
u2 Suporte 14 pinos

MC74HCOON @ICAXEI0X2. Estes suportes tém 14 40 pinos
respectivamente.

Cada suporte tem uma ranhura num dos topos qievera
coincidircom a serigrafia na placa. A colocacdo dos suportes d
respeitar estas ranhuras pois sdo muito importantes na colocag;
dos circuitos imregrados. Os circuitos integrados também a
possuem.Se colocares um circuito integrado na orieigé@ :
errada podegs danifié-lo irremediavelmente!

Os suportes devem ser soldados efhe U2.

Os circuitos integradosPICAXEA0XR2 e 0 MC74HCOON serad
inseridos posteriormente nos respectivos suport&€s deverdo

ser inseridos no passo 343depois de efectuares as ligacdes
eléctricas. Fig.24: Suportes dos circuitos integrax

3.2.6 LEDS DE ®O

Um LEDc¢ Diodo Emissor deluz, é constituido por uma juncdo PN de —

material semicondutor e por dois terminais, o Anodg tg&kminal positivo
e o Catodo (Kterminal negativ.

A cor da luz emitida pelbEDdepende do material semicondutor que o
constitui.

chanfro

. . . . . {
Tal como o diodo, bED tem plaridade. Cchanfroidentifica o catodo) e {termina
esta associado ao perno mais curto .

Atencaot Nunca deveras olhar directamente para a luz emitida por um ( e
LED. A uma distancia curta, a luz é suficientemeftete para feir a longo)
retina e os danos sao permanentes.

Fig.25: LED

J

©Copyright 201, SAR Solucdes de Automacéo e Robodtica, Lda. 17
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Descricdo | Componente
Os dodos emissores de luz (LsERerdee vermelhosndicam o | g LED Verde
DBG2 LED Vermelho

O LED verdacesoindicaque o robd esta ligadoGs

LEB vermelhes sio LEDs ded RS 6 dzdsdio )

controlados pelo teu programa h F
\

Colaao LED verde na posicdo assinalada @bre
0s LEDs vermelhos dnBGle DBG2 | .

. |
N&o te esquecas que dsEB tém polaridade!Deves {

inserir o perncé Y ktof@ido de cada LED onde ]
esta assinalad@ & A/ Iy I aLX | OF @

Fig.26: LEDs

3.2.7 POTENCIOMETROS

Um potenciometro € uma resisténcia variavel, ou seja, o seu valor podgustado. é
Desta forma conseguesontrolar a intensidade acorrente que flui nundeterminado
circuto.b 2 . 20Qy w2ff hb9 /I 24 LJEﬁéy()AsYSG-MEfN\-LJS N¥AGSY
funcionamento do sensor de obstaculos e a distancia a que detectas um dbstacu
Fig.27: Potenciémetro

A placa de circuito impresso possiés potencidometros com

Descricao Componente
ovalordem n Y K

Freq t20SyOAsYS
t20SyOAsYS

: 'R
O seu valor encontrgae escrito na parte lateral dc¢ = =
L t 20SYOAs5YS

potenciémetrg como exemplificado ngig.28.

AinscricaoP 103correspondea 10 000K, isto ém n . Y K

Os potenciometros sdo usados no circuito de deteccéo ;
obstaculos: Freq regula a frequéncia emissora dos LEI
infravermelhos que devera ser ajustada para 38KRie.L E"f’
regulam a distancia de detec¢do dos obstacuRgara o

lado direito eL para o lado esquerdo.

Fig.28: Potencidmetros

©Copyright 201, SAR Solucdes de Automacéo e Robodtica, Lda. 18
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3.2.8BUZZER
O buzzer € um transdutor que transforma pulsos eléctricos Descricio Componente
som. Buzzer Buzzer

Obuzzer pode ser usado para criares sons de aviso, por exenl
para indicacdo de que a bateria esta gasta e deve ser carrega

Pode seusado também para tocar as melodias que criares co
a2FG6FNB tL/! -9 ¢dzy$S 2 AT I NR

Fig.29: Buzzer

3.2.9 CONDENSADORES QERDS

O condensador € um componente que armazena energia entre duas placas
condubras (E=1/2CY.

A capacidade eléctrica (C) relaciona a carga armazenada com a tenséo aos

seus terminais (C=Q/V). O condensador é composto por duas placas
condutoras que s@separadas por um isolante dlieléctrico.

Existem condensadores monoliticos (sem polaridad@ esquerda e

electroliticos (com polaridadea direita). _| I_ +_| F

Fig.30: Condensador

J

h . 20 Qy Coogtdnfcontenshdores ceramicosiés | Descricio | Componente | Inscricio

valores distintos33pF,1nF e 100nF. C1l 100nF 104K
C2 100nf 104K
O condensador de 33pF tem a inscricdq 83le InFtem a ' ¢3 100nF 104K
inscrido 102ke o condensador d&00OnF temescrito 104K. | cg 100nE 104K
C7 1nF 102K
' C8 100nF 104K

@1 @@ c9 33pF 33

il (@ Cc10 33pF 33

\

Fig.31: Identificagéo dos condensadores

©Copyright 201, SAR Solucdes de Automacéo e Robodtica, Lda. 19



Coloca os condensadores de 100nF@EC2 C3C6 e C8
Coloca os condensadores de 100nF@EC2 C3C6 e C8
Coloca o condensador de 1nF &

Coloca os condensadores de 33pF@ae C10

n
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Fig.32: Colocacaalos condensadores

3.2.10 EMISSORES DE INFRRAMELHOS

ha 9YAaaz2NBa RS LYyTNI dSN
luz infravermelha. Esta luz ndo é visivel pelos se
humanos, no entant@ausadanos na retina tal comoos

LEDs convenanais!

Usando uma camara de video, de um telemével p
exemplo, conseguiragerificar se os LED’s estdo owrzé
emitir.

Y | Descricdo
res DS1
DS2

J
Os emissores de infravermelhos sdo usadoscircuito
de deteccao de obstaculos.

Colocaos emissores de infravermelhosis posic6e®S1
e DS2virados para o exterioda placa

©Copyright 201, SAR Solucdes de Automacéo e Robodtica, Lda.
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3.2.11 TRANSISTORBIPOLARES
Um transistor € um dispositivo semicondutor usado para E B C
amplificar e comutar sinais eléctricos. E constituigmr trés
camadas dematerial semicondutodo tipo P e N e possui trés | n |
terminais: Emissor Base e (olector. A disposicéotrés das D

camada$ e N define se transistor ENPou NPN

n

Quando usad como amplificador, a correntgque flui entre a
base e o emissor (entrada) é amplificada e manifestntre o Fig.34: Transistor Bipolar NPN
colector e o emissor (saida). Quando o transistor € usado como

comutador, o sinal de entrada da base activadesactiva o sinal de ista Dependendo da configuragao
da ligagédo do transistor, o sinal amplificado ou comutado na saida pode ser invertido ou ndo em relag¢a
ao sinal de entrada. y

Os quatro transitores PNP BC557 deverdo ser colocados Descrigdo Componente

Q1 Q2 Q3e Q4 Q1 Transistor BC557

Est i 5 N et . Q2 Transistor BC557
stes componentes estdo presentes no circuito emissor 5o Transistor BC557

infravermelhos e na comunicacdo BRISom o computador parg Q4 Tl o BEEET
a programacao do PICAXE40X2

e

N&o te esquecas que 0s transistores tén
polaridade! Deves alinhar a parte recta dc
transistor com a parte recta da serigrafia n
placa.

Fig.35: TransistoPNPBC557A

3.2.12 JUMPER

O jumper permite direccionar a comunicagéo série pare pescricio Componente
conectordUSE 2 dz LJI NI 2Seriaf2 Soifa0ojidnNér jp1 Jumper
SYJP&E @

t F N} LINR ANI YI NB & C (Bsando2RIGAXE)
coloca o jumper emdPROG ligandoo pino do centroao
LIA yPROGicomo indicadma figura 30.

Para comunicares com um qualquer dispositivo sél
02t 20F R2 ySRriafO®lgcs QjingeitlentCOM.

Fig.36: Jumper

©Copyright 201, SAR Solucdes de Automacéo e Robodtica, Lda. 21
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3.2.13 CONECTORESHETENCIA

Os conectores de poténcia permitem ligar a bateria, Descricao Componente

interruptor e os motores & placa de circuito impress MotorL Conector de 2ligacoes
Fixamos fios condutorestravés de parafusos MotorR Conector de 2 ligagdes
Bat Conector de 4 ligacbes

9 YMdatorLé &2f Rl a qualaligrimatdn

Salj dzSNRWORE YFMEF 2 02y SC
direito. m

t I NI | & BétAdd tooept@Ril a6 | (1 SR
do interruptor, terds que encaixar os dois conectore
restantes para obteres um conector de quatro
ligagbes como mostra a figwr ao lado. Solda de
seguida.

Fig.37: Conectores de poténcia sua colocagao

3.2.14FUSIVEL SUPORTE DE FUSIVEL

Um fusivel € um dispositivo de protéeg; composto Descricdo Componente
por um condutor metélico que funde assim que|a F1 Suporte fusivel
corrente que fluiatravésele excede a especificada

componente

Para proteccéo contra curtoircuitos colocese um
fusivel de 4A com o respectivo suporte. Se ? 4
A 'U,v

‘\V:" N .1-:
corrente fornecida pela bateriaxeeder 0s4A, o
fusivel queimara. i & :

O suporte de fusivel deve ser inserido na placa de
circuito impresso endF£.

Fig.38: Fusivel e Suporte para PCB

T

Coloca o fusivel lento de 4A ne
tampa do suporte de fusivel.

Insere a tampa com o fusivel nc
suporte.

Fig.39: Colocagéo do fusivel no circuito

©Copyright 201, SAR Solucdes de Automacéo e Robodtica, Lda. 22
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3.2.15 CONDENSAD@SELECTROLITISO
Os condensadoes electroliticos tém terminais polarizadosComo Descricdo | Componente
tal, ao seem colocadas na placa de circuito impresstem quese C4 100pF
respeitara sua polaridade. C5 100pF

Deven ser colocades em G4 e C5com o terminal mais comprido
inseridoy 2 f 20Ftf ARSYUGATHOIgB@rafigtay 2
placa

A capacidade desszondensadoesé de 10QuF.

Fig.40: Condensadores electificos

3.2.16 CONVERSOBSB

O conversor USE Série (RS232) é o dispositivo que permite Descricéo Componente
programar o robd através de uma porta USBcomputador. USB Conversor USB

Este dispositivo € colocado na placade a serigrafia indica
¢USE.

Fig.41: Conversor USB

3.2.17REGULADORES DE TENSA

Os componentes LM7805e LD33CV saeguladoes de tensao Descricio Componente
linearesque fornecem tensdes especificasrgpa alimentacao 7805 LM7805

do circuito. LD33 LD33CV
O 7805 serve como fonte de alimentacéo pdispositivos que

trabalham com tens@o de 5 Volts enquanto o LD33 aliment
dispositivos que funcionam com33yolts

S

De acordo com a serigrafia, coloca o LM33CV oadi :__‘_(
indicadod.D3%2 S 2 [ a estaindicad@@y8RE D =

Deveras respeitar a orientagdo dos componentes. Nota que

duplo trago daserigrafia corresponde ao dissipador metalico do
componente. Fig.42: Reguladores de tensdo LD33 e 7¢

©Copyright 201, SAR Solucdes de Automacéo e Robodtica, Lda. 23
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3.2.18PONTE H298

O componente L298N corresponde a uma dupla ponte H par: Descricio Componente
controlar, independentemente, cada motor do robo. U3 L298N

Este componente permite uma corrente maxima de 2A €

cada ponte H para funcionamento continuo. Por brev ,

instantes (durante 100us) permite debitaBA para cada ! =
,mg‘

motor. . p: ] . @
’

Coloca o componente L298 e3¢,

Fig.43: Circuito integradd_298\

3.219 RECEPTORES DE AHRMELHOS

Dois receptores de infravermelhos&e colocadosna Descricio Componente
parte inferior da placa, a0 contrario de todos 0s | |R1 SHARP GP1UX511QS
componentes que ja soldaste. IR2 SHARP GP1UX511QS

Insere osreceptores SHARP GP1UX51pQShaixo da
placacom o0s sensoresirados para 0 exteriocomo
indicado na figura 38.

S ) Bt s AR
|0
Estesreceptores deverdo ser soldados da parte de ci
da placa

Fig.44 Receptores de infravermelhos

©Copyright 201, SAR Solucdes de Automacéo e Robodtica, Lda. 24
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3.3LIGACOESLECTRICASTESTES

‘3.3.1 LIGACAO DONTERRUPTCRRCONECTOR [BATERIA

NOTA MUITO IMPORTANTNEO ligues nunca a bateria ao rob
ou as fichas antes de efectuar todas as ligacbes! Se o fiz
podes causar um curtoircuito na baterih Sempre que
desapertares os condutores do cabo da bateria do PCB, verific
a bateria ndo esta conectada! Um cwdcuito na bateria podera
incendiala!

J
O interruptor é usadopara ligar e desligar mb0. Este @&ve ser

conectadoonde a serigrafia inda SW usandouma chave de
fendas N&o existe polaridadena ligacdo dos dois condutores
amarelos

O conector da baterigera ligado enBat. O condutorvermelho
devera seilligado onde a serigrafia indice¢ e o condutor preto
onde € indicad@cd Aqui sim a polaridadeé importante!

o
0|
€
®|°
3
o
nle
0
-

Z1

A passagem dos cabos da parte infedorrobd para a placa de _ _ _

circuito impressoé efectuada pelo orifici@entral presente na Fig.45: Ligac&o do interruptor e
- conector da bateria

placa e na basacrilica

3.32 TESTE MONTAGEMEFECTUADA

Ligaagoraa bateriacarregadaao rob6 e verifica que o LEDN
acende e apaga quando comutas o interruptor.

Verifica taml&ém, com o voltimetrogue as tensdesndicadas no
conector Power (3,3V e 5V)estédo presentes.Nota que 0¢
correspondea OV.

Sealgumadas situacBes anteriores néo gerificar, significa que
existemproblemasna montagemda placa Deveras soluciona
los antes passares ao passeguinte. Na tabela abaixo F1946 LED ON e contr Power
apresentamse algumas dicas para tentares resolver o problema:

©Copyright 201, SAR Solucdes de Automacéo e Robodtica, Lda. 25
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Possvel Causa / Verificgéo

Soluzéo

A bateria ndo esta correctamente inseri
no conector.

Insere a bateria correctamente e verifica que a patilha
conectorfica travada.

Os fios da bateria ou do interruptor né
estdo devidamente inseridos na placa
20 QONBRV@ f €

Verifica que os fios estdo devidamente apertados
efectua um teste de continuidade com o multimetro.

O fusivel ndo esta inserido no cireuit

Insere o fusivel como indicado na alinea 3.2.14 dg¢
manual.

O fusivel fundiu.

O mais provavel é quexistaum curtocircuito na placa
Verifica as soldas, identifica e remove o cwrb@uito
antes de introduzires um novo fusivel.

O fusivel nao estfundido maso LED
verde ON ndo acende ou as tensdes ni
estdo todas presentes no conect
Power.

Neste caso podera ainda existir um cudecuito masa
corrente ndo € suficiente para fundir o fusivel. Verific
temperatura dos reguladores de tens@B805e LD33

A temperatura de um, ou dos do
reguladores de tensao esta elevada.

Ha grande probabilidade de existir um curtoircuito.
Verifica as soldas, identifica e remove o ceriauito.
Existe pouca probabilidade de um componente estg
danificado.

Os reguladores de tenséo ndo aquecere
o0 LEDON ndo acende ou as tensdes (
conectorPowerndo estédo presentes.

; LINE @t @St 1jdzS Kl a2l aazft

componentes e a placa é deficiente. Identifica as so
frias, em que o estanho néo brilha,eacosta o ferro de
soldar até que vejas a solda a derreter completamen
Aplicanovamentesolda nos cass em que for necessatrio

Os reguladores de tenséo nédo aquecers
as tensbes do conectoPower estdo
presentes mas o LEDNn&o acende.

Deveréas confirmar que soldaste o LED respeitando a
polaridade em que o+ corresponde ao perno mais
comprida Confirma com o multimetro a polaridade d
LEDON.

Depois de verificar todos os casos aci

descritoso problema subsiste.

Contacta o servigo de apobmtnroll.com

©Copyright 201, SAR Solucdes de Automacéo e Robodtica, Lda.
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3.33INSERCAO DOS CIROQSTNTEGRADOS

NOTA: Antes de introduzires os circuitos integrados remov Descricdo | Componente
OFGSNAI R2 C20Qy w2ff hbo9 U1l PICAXE 40X2
u2 MC74HCOON

Na placa sao utilizados dois integrados com o formato DIP:

PICAXE 40X2: unidade de processamento de 40 pinos.

MC74HCOON: integrado de 14 pinos com pelfgicasNAND para i e
o circuito de deteccéo de obstaculos. R

MicrocHiP

Podera ser necessario alinhar os pinos dos circuitos integrados paa
0s inserires no respectivo suporte. Faz isto com cuidado poiS wmp=m
pinos sdo frageis e podem partir se os dobrares varias vezg =

ficando o circuito integrado irremediavelmente destruido. o

insercdo. Numa das extremidades existe uma cavidade que dev: Sassssssesesas resas )
corresponder a marca impreséaerigrafia ) no PCBrig42)
Coloca o integrado PICAXE 40X2Whe o integrado MC74HCO
emU2

Fig.47 Insercéo dos Circuitos Integrad

3.3.4 FIXACA@APLACA NBASE DRCRILICO

A fixag8oda placade circuito impressama base de acrilico é
efectuada através@ 6 conjuntos cada um conum espaador
de nylon um parafusoM3x25 eumaporcacom seguranca.

* @0 @

Nota: Caso edfjas com dificldade para fazer passar

parafuso pelo espacgador de nylon, poderas usar uma b CRig.48 Material para fixacdo da plac
para metal com 3mm, de forma a alargar o orificio do na base de acrilico.
espacador.

Insere cadd.J- N} Fdza2 aoEHp VYI LI} |
cima para baixo, no orificio correspondente. Erdrplacae a
basede acrilico coloca um espacador de nylRBoscaa porca
no parafuso, por baixo da placa de acrilico, de modo a fi
todo conjunto. Efectuaeste processo para cada um dos ¢
conjuntos de fixacéo.

Fig.49: Montagem da placa de circuito
impresso na base de acrilico
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3.3.5 FIXACAO DO IERRUPTOR

O interruptor é colocado na base de acrilico através
um orificio especifico para o efeito. As roscas e anilr
existentes no  interruptor  permitem  fixkp
convenientemate.

A passagem dos cabos da parte inferior para a pa
AdzZLISNRA 2N R2 . 230Qy w2ttt h ¥
central presente na base de acrilico e na placa
OANDdzA 12 AYLINBEE&E&2 R2 . 210¢

Uma abracadeira de serrilha permite fixar os cabos
interruptor e do conector da bateria através de doi
orificios na lateral da base de acrilico.

Fig.51: Abracadeira de serrilha

3.36 LIGAQAO DOS MOTORES

A ligagdo dosmotores é efectuada nosonectores
MotorL e MotorR. O motor esquerdo ligard em
MotorL e o direito emMotorR.

ligar correctamente estes fios poia polaridad
determina o sentido de rotacdo do motor.

h FA2 OSNINSt K2 +#f AG12 yRAz~
descrigaoxe. Fig.52: Ligacéo dos Motores
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3.3.7 FIXACAO DA BATERIA

A bateria é colocada na parte inferior da bade
acrilico através de duas tiras de velcro. Antes 1
colocaes o velcro na base verifica que a zona d
colagem néo possui sujidadegem gordura.

Atencédo: Existem dois orificios junto a roda fixa q
ASNBSY LI NIF O2t 201 NJ dzY|
ONE CColoca a bateria de forma a nao obstruires e
area.

Fig53y / 2t 20l en2 RI ol

Depois de a bateria estar fixa com o velcro, liga o conéstor2 i Sdz . 20e9s/promt@d ser h b 9
programado!

Muito bem!
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4. INSTALACAO DDRIVER D@ONVERSORSBSERIERS232

Os drivers permitengue o sistemaoperativo do teu computador comuniguzm o Bot'n ROIl ONE

t I N AyadlflINBSa 2a RNAJISNAE @A ahitgi/botntoll.codh/chdckelfaz RS & dzLJ2 N.
R2gyf2FR R23a RNAGSNE | Oiveld dara httibRigea daorta OO Rialdy 2 £ A y 1
Assim que terminao downloadexecuta a aplicacéo.

E crada uma porta COM virtual (VIOBela qual € efectuada a comunicacgéo entre o RCBet'n Roll
ONEC

A aplicagdo PICAXE® Programing Ed#aresta porta paraomunicarcom o Bot'n Roll ONEe desta
formatransferir os programas para o rob0.

5.AMBIENTE DBw h Dw! a ! PAXBPROGRAMING EDITOR

O software utilizadgara programacédo doobd é 0dPICAXE® Programming Editdtsta aplicagcdo é
necessaria pardazer a edicdo dos programas em BASE€rve também para transferir os teus
LINEPINI YA LINIC2 .264Qy w2ff hbo

51lb { ¢! [ ! 4 ¥WHCABRBPROIGRAMMINGS L ¢ h wé€

Para a instalagdo do PICAXE® Programming Eflikoa A G | L}* IAYIlF RS adz2al2NIS R
http://botnroll.com/onec/ S FIF 1T R2éytf2F R Rl @GSNEA2Z2 YI A&ICAXEGdzZE £ AT I R
Programming Editof 2 TG 6+ NB LI NI} LINPINI YIoeh2 ! RRAY. 2li@2F WEKINAY

download executa a aplicacageocede anstalacéo.
5.2 CONFIGURACAO DD®MUNICACAO COMRDBO

Antes de efectuares este passo, certifieaque instalaste odriverscorrectamented / 2 y SOl 2 . 203G QY
ONECao computador usando o cabo USB fornecido. Neste momento, sera atribuida automaticamente
uma porta COM para comunicagdo com o robd.

Ao abrir o PICAXE® Programming Editor

aparecerad uma janejano & SLJ NI R2NJ daz2RS¢
terds de seleccionar anodelo de PICAXE®, que

neste caso € o 42.

b2 &SLINIR2NJ G{SNAFf t2NIié¢ &aStSOOA2yIl | LENII
COManteriormente atribuida.

Por defeito esta seleccionadama porta COM
(ex: COM1), no entanto, podera néo ser a porta
que ®municacomo 20 Qy Ww2ff hbo

Para saberes qual porta COM a seleccionar clica
y2 o062i0n2 a{SGdz2X o 9adGlt | Oen2z2 F6NB 2 3IS&ai2N RS
dispositivos do Windows. ) 5 .

Fig.54Y { SLJ NI R2NJ &{ S
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