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Abstract. This work presents information about the development of the soccer
robots team made in UNIVALI following RoboCup guidelines. It also presents
the steps we made to build the robot and also the components and pieces we
used.

1. INTRODUCAO

Uma das aplicacdes em laboratérios de Robética e Computacgédo é o futebol de
robds, que simula uma partida de futebol utilizando rob6s. A RoboCup é uma
entidade que visa instigar pesquisas e trabalhos técnicos na area de Robdtica.
Uma das modalidades de entrada para o principal evento da RoboCup é a
Small Size League, que tem o0 objetivo de realizar competicdo sobre o aspecto
de cooperacédo de robds inteligentes (cinco para cada equipe) em um ambiente
dindmico. Nesta, uma camera € acoplada no topo do campo de futebol
conectada a um computador. Através do reconhecimento de padrdes, o
computador decide a estratégia que os jogadores devem tomar (ROBOCUP,
2012).

Com o objetivo de estudar e criar experiéncia em robética e sistema de
controle inteligente para robés, iniciou-se em 2013 a criacdo de uma equipe de
futebol de robss, seguindo as especificagbes da Small Size League da
RoboCup. Com isso 0 grupo conseguiu criar 6 robds (uma equipe completa),
utilizando para isso equipamentos acessiveis e de facil replicacdo, conforme
sera especificado na sequencia.

2. SOLUCAO PROPOSTA

A Universidade do Vale do Itajai, especificou e gerou uma equipe de futebol de
robds para a Small Size League da RoboCup. Este trabalho tem o objetivo de
reportar os resultados preliminares obtidos na construgdo desta equipe, para
gue parte das decisbes acertadas e problemas encontrados sejam
compartilhados com a comunidade.

Inicialmente, na especificagdo dos robds, utilizou-se como base o
documento de regras da RoboCup Small Size League [RoboCup 2012]. Cada
rob6 deve ter: no maximo 15 cm de altura e 18 cm de didmetro; ter motores
elétricos para sua movimentacdo (duas, trés ou quatro rodas); Como é
permitido pela RoboCup, foi utilizado um motor elétrico para realizar a
operagao de “drible” e um solenoide para chutar a bola. Além disso, um
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conjunto eletrénico para realizar o controle de cada rob6 e a transmisséo para
um computador central € necessario.

Para descrever a construcdo dos robés do time UNIVALI, primeiramente
serd descrita a parte fisica de motores e chassi, e na sequéncia 0 conjunto
eletrénico utilizado. Para a elaboracdo do chassi, foram realizados estudos
sobre modelos previamente citados na literatura [Ararangua Intruders 2012;
RoboFEI 2012; Uaisoccer 2014] e produzidos em aluminio. Os motores
utilizados foram: (i) para a movimentacéo, trés motores por robds de 727 RPM,
12 volts com reducdo 16,5; e (ii) para o mecanismo de drible, microredutor,
1010RPM 12V. Para realizar o acionamento do chute, cada rob6 conta com um
solenoide de 12 V. As rodas utilizadas sdo omnidirecionais.

Para o controle de cada robd, um Arduino Mega 2560 foi utilizado.
Quanto a comunicacdo com o computador central, o controle conta com 0s
circuitos integrados HT12D e HT12E para(de) codificagdo, para decodificagéo
dos (de)moduladores de 433MHz. Para auxiliar o controle das rodas, foram
utilizadas duas pontes H, circuito integrado L298, que conseguem manipular 2
motores simultaneamente.

3. CONSIDERACOES FINAIS

Este projeto viabilizou o desenvolvimento dos 6 robds, conforme especificado,
sendo que todos os robds estdo funcionais, mas ainda ndo sdo autbnomos,
sendo até o momento controlados manualmente, pois o projeto estd em fase de
testes funcionais de movimentacdo dos robds e dos mecanismos de “drible”,
que estao sendo calibrados.

Até o0 momento o projeto estda se mostrando adequado, e as
especificacoes utilizadas estdo funcionando conforme o previsto. Os robos
estdo se movimentando em todas as dire¢des, a comunicacdo esta permitindo
o controle remoto dos robés. O mecanismo de drible esta sendo calibrado, para
evitar vibragdes e melhorar o controle de bola feito pelos robgs.

A sequéncia do projeto focara no controle autbnomo dos robds,
necessario para comecar a participar de disputas com outras equipes. Até o
momento o0 projeto estd cumprindo seus objetivos iniciais, de desenvolver o
conhecimento da area no grupo de pesquisa, implementando robds com
equipamentos simples e de custo baixo.

Agradecimentos especiais ao CNPq pelo fomento ao projeto via edital
Forma Engenharia 2012.
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