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EduBot L

O EduBot L é um rob6 holonémico de médio custo desenvolvido no A&mbito da unidade
curricular de projeto (32 ano da licenciatura em Engenharia Eletrotécnica) para a¢des de ensino
e investigagdo na ESTG. A primeira verséo foi desenvolvida no ano letivo 2010/2011 pelos
alunos Ana Ferreira e Micael Santos, tendo posteriormente os alunos Diogo Pereira e Kevin
Coelho extendido a sua funcionalidade e adaptado este para extinguir pequenas chamas. Este
robd é controlado por um microcontrolador PIC18F4620, que comunica via i2c com 0s varios
moédulos escravos, podendo também ser controlado por uma computador embebido IGEEP V2:

Diagrama de blocos

O robd é constituido por 6 mddulos independentes, 5 escravos e um mestre, os quais
comunicam entre si através dum barramento 12C, tal como ilustra a imagem abaixo:

- Médulo motriz: responsavel por controlar os motores DC em velocidade. O controlo é
feito em malha fechada recorrendo a codificadores, sendo a informacéo sobre a velocidade real
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transmitida ao modulo mestre;

- Moddulo sensorial ultrassom: permite ler até 8 sensores de distancia baseados em
ultrassom;

- Mddulo sensorial infravermelho): permite ler até 16 sensores infravermelho. Este médulo
implementa um sistema de modulacao de sinal e multiplexagem, permitindo ndo s6 um
funcionamento com muito fiavel e com pouca interferéncia de luz externa (por exemplo, luz
solar), como também um consumo energético inferior a utilizacdo continua de um unico par
emissor-receptor;

- Moddulo de extincao: Este mddulo é responsavel por atuar uma bomba de agua para
extinsao de chamas. Este médulo foi desenvolvido de forma a permitir no futuro a utilizagéo de
servomotores ou outros atuadores para melhorar o sistema de extingao ;

- Sensor de temperatura: E um sensor comercial que comunica a temperatura detetada
diretamente via i2C;

- Médulo mestre: Implementado num microncontrolador PIC ou através dum PC
embebido, este comunica via 12C com todos os outros mddulos. Com base na informagao dos
méddulos sensorais este toma decisdes e envia comandos aos médulo de atuagéo (velocidade
desejada para o mddulo motriz e atuacdo da bomba para o modulo de extingéo). De salientar
gue o controlo do movimento recorre também ao calculo da odometria do robd com base no
seu modelo cinematico e na velocidade real enviada pelo modulo motriz.
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Caracteristicas

As principais caracteristicas do rob6 séo:

Controlo através de um PIC18F4620 ou uma IGEPv2;

6 sensores de ultrassom (permite até 8);

9 sensores infravermelhos modulador em frequéncia e multiplexados (permite até 16);
1 Sensor de temperatura ( MLX90614ESF - AAA);

1 Bomba de agua (reutilizada de um veiculo automével);

1 Bateria 7.4V, 3400mAh:;
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