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Segundo as trés leis da robdtica:

1. Um robé nunca pode machucar um ser humano ou
permitir, por omissao, que um ser humano seja machucado;
2. Um robo deve obedecer as ordens dos seres humanos,
exceto quando tais ordens entram em conflito com a
Primeira Lei.

3. Um rob6 deve proteger sua propria existéncia, a nao ser que
essa protecao entre em conflito com a Primeira ou a Segunda Lei.

A partir dessas pequenas linhas, o génio Isaac Asimov
conseguiu criar diversos classicos da ficcao cientifica e as
melhores historias de robos.

Mas a paixao por robds entre as pessoas € algo muito
presente em toda a humanidade. Talvez seja uma tentativa
de brincar de Deus e tornar-se um criador de algum outro
ser. E dificil saber exatamente o que motiva as pessoas a
gostarem de rob6s, mesmo porque isso seria tentar entrar
numa discussao psicolégica, o que n&o & o caso aqui.

Bom, mas esse fascinio existe, e € muito interessante ver
como isso também funciona no sentido contrario, ou seja, no
verdadeiro panico que pode surgir, conforme se pode ver

EDITORIAL

em filmes como Blade Runner e O Exterminador do Futuro,
nos quais 0s robos sao terriveis vildes que vao destruir [ou
dominar) a humanidade.

Para o bem ou para o mal, isso € algo que esta na cabeca de
todas as pessoas.

Esta Geek Especial serve, entao, para dar um pontapé nesta
estranha arte de criar seres metalicos (bom, podem ser de plastico,
também). Num trabalho conjunto com a empresa brasileira
FasSystem (uma das poucas que existern por estes lados),
apresentamos um manual sobre criacdo e montagem de robos.
Voceé pode criar e trabalhar em cima das visées apresentadas
aqui, para construir as suas proprias magquinas. E um trabalho
que exige dedicac&o e estudo, mas com resultados sempre
estimulantes.

E quando os robos que vocé criar estiverem funcionando,
mande as fotos ou videos para nés publicarmos em

nossas revistas.

Boa sorte e mao na massa,

O Editor




MONTANDO O ROBO

Perigo, pe

por Fernando Sant’Anna
robos@robos.com.br
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uem nunca ficou fascinado com os robos nas séries de

ficcao cientifica? Ha desde aquele que parecia mais

uma geladeira chorona na velha serie “Perdidos no
Espaco”, até o mais sofisticado feito de metal liquido do
“Exterminador do Futuro 2". Nossas pretensdes com este
manual nao chegam a tanto. Mas, 0 basico esta aqui. O resto
depende de voce.

O robd Quick v5 foi desenvolvido pela Fassystem Informatica
como um kit para iniciantes nesta fascinante arte da
construcéao de inteligéncia artificial. Confira nas préximas
paginas o manual completo. A partir dele, vocé pode comprar
as pecas de forma independente ou entrar em contato com a
Fassystem e adquirir o kit (endereco no final da matéria).

Os principios contidos neste manual, apesar de serem
dirigidos a construcao de um minirrobd, podem ser usados
em outros experimentos, como alarmes de sensor de faixa,
de luz e de som, etc.

FASSYSTEM INFORMATICAS/C LTDA
treinamento educacional em robética
www.robos.com.br

Fone/Fax: OXX51 664-8256
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Tutorial completo de
robatica pratica

O Kit Robd Quick v5 é um robé de quinta geracéo, o qual simula

um rato que interage com o ambiente e seu dono, através de
sensores de som e luz. Veja abaixo as pecas que sao partes do kit:

01 MICROCONTROLADOR BrASIC - TECNOLOGIA FASSYSTEM

01 CABO DE COMUNICACAQ BrAsIC

01 DISQUETE PROGRAMA EDITOR BrASIC

CAPA E BASE PLASTICA - QUICK v5 COM APLIGUES

01 SUPORTE PARA MOTORES DE PLASTICO

PORTA-PILHAS COM CHAVE LIGA E DESLIGA

01 CHAVE DE CALIBRACAO @ LED amarelo 3 mm.

01 APITO ® 2 LEDs transparentes acendem vermelho 5 mm.
01 LIXA ® 2 LEDs vermelho de 5 mm.
01 COLA ACRILICA

02 MOTORES COM MINIPNEUS ATENCAO: As pernas mais curtas s&o o negativo, enquanto

CABINHO DO LED que as mais longas representam o polo positivo do LED.

MOLA BABINHO QUICK v5 Cuidado, a inversao levara ao nao-funcionamento.

ESTANHO

01 QUILHA

01 PLACA CIRCUITO IMPRESSO QUICK v5

01 COMPONENTES ELETRONICOS

01 PECAS COMPLEMENTARES

Limitadores para o LED vermelho de

5 mm, que sao os olhos do roba.

Para que tudo funcione perfeitamente, serdo necessarios um Bk / s NN S SR, LT
alicate de corte e um ferro de solda. Para quem ja trabalha com e R e
eletrénica, essas ferramentas ja sao bastante conhecidas. Tome o ! e @ MA:, P
cuidado, entretanto, se vocé nao tem experiéncia com o uso de o - = e e
ferramentas; a Geek nao se responsabiliza pelo mau uso delas. ; 1OBOS COM e

rapl s TEM g AA «';.3
> Apresentacdo dos componentes trficfBmento baucheond am ko
” axxs (™ ~
Y . o o GXRY AT - P Vo WWW TODQS.COM
E? |/ TRE [ AS5YSTEM INFORMATICA FASSESTEM INFORMATICA SIC LTOR
o, S e amer e e e iremngmento educacional em robbtica
v " e  OXX51 664-8258 — Fiial Tomes ~ R
oL FASSTSLEM INORMATI
o2 FonedF mc GO ~# (@ Capacitor 470 uf. Veja como as pernas sao de tamanhos
diferentes.

® Capacitor 100 nF.
LED Transparente acende amarelo 10 mm. @ Capacitor 22 pF.
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Transistores. @ Cristal do oscilador 4 MHz
- @ Soquete de 18 pinos
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@ 2 Resistores de 680 K azul, cinza, amarelo, dourado. B J TER |N?ORM}\T!CF\ Q'L LTDS
@ 2 Resistores de 330 K laranja, laranja, amarelo, dourado. : me: to educacgen,a; am robolct e

@®) 3 Resistores de 1 K marrom, preto, vermelho, dourado. - ; = - 2
@ 3 Resistores de 100 B marrom, preto, marrom, dourado. (@ Soquete qUéerp[o para fids.

® Soquete duplo para fios. .

(©OF anuet:e simples para ﬁos ~

@ ; F‘inus para o cabo de cnmunrcagao do BrASIC.

T e 0 aeE Sl Y
wolige San AT I

FAEEYSTEM BT,
tresnamenio g

@ Cabo de dados com indicacao do lado correto da conexao. 8 g

@ Microcontrolador BrASIC, o “cérebro do roba”. Observe o

chanfro em vermelho, indicador do lado a ser conectado.

= @ 2 Espaguetes de 5 mm. ‘
Trimpot 100 K, resistor @ Fios com cnres correspondentes as portas
2s1 que varia ao girar. @ Espaguete de 3,5 mm

l 06 GeeK
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ATENCAO: NAO INVERTER.
(® Comecamos a montar a placa com o soquete de 18 pinos. E
muito importante néo colocar o soquete do lado inverso.

@) Piezo. Produz som e também serve como sensor de som.
@ Chave para calibracao isolada.

> Montagem da Placa

Iremos comecar agora a trabalhar com a montagem da placa.

OO
OO0 s SO0y

@ Ferro de soldar até 40 W.

Placa de circuito impresso do QUICK v5 perfurada - lado dos
® Estanho para soldagem.

componentes.




MONTANDO O ROBO

Procedimentos para soldagem:
- Encoste o estanho ate cobrir a area

- Certifique-se de que o estanho n&o escyoi‘reu‘ para a trilha
do lado ou tampou algum orificio.

Tlels
1%

Sl b | =
('\:l"."ﬂ;‘" 1a ' @ Insira os capacitores de 22 pF, como indicado na foto, &
o T solde-os. Corte o excesso dos fios, conforme
procedimentos anteriores‘.‘

Observe a soldagem dos pinos do soquete na placa. Devera ficar
brilhante.

@ A solda devera ficar arredondada e brilhante.
ATENCAD: N&o exceda os 6 s.

@ Siga os mesmos procedimentos anteriores para soldagem e

corte o excesso do fio com o alicate.

Foto do lado direito da placa
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Foto do lado esquerdo da placa

ATENCAO: NT\O INVERTER. Introduza as pernas o suficiente para soldagem do LED de 5 mm

(@ Solde os resistores de 680 K AZUL, CINZA, AMARELO e vermelho, observando a polaridade.
DOURADO, ambos préximos ao soquete do BrASIC. @ Perna mais comprida do LED.
® Solde os resistores de 330 K LARANJA, LARANJA, AMARELO, ATENCAO: NAO INVERTER.

ambos proximos a borda da placa.

Confira a posicao do trimpot. (@ Repita a soldagem do outro LED no outro lado, com a perna

@ A posicao do trimpot na placa do outro lado. comprida voltada para o cristal.
® LED vermelho de 5 mm ja soldado.

(@ 0Observe como ficou a soldagem dos componentes. :
® Furo para se calibrar por baixo, utilizando a chave de calibracao. ‘ @ Solde o resistor de 100 R - MARROM, PRETO, MARROM.

09 GeeK
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ATENCAO: NAO INVERTER.
@ Solde o transistor conforme a foto na placa, observando a
parte plana voltada para o trimpot de 100 K. :

@ Introduza o LED transparente acende vermelho de 5 mm como o
outro LED.

@ Observe se a perna mais comprida do LED esté voltada para o
lado do cristal.

@ Repita o mesmo do outro lado da placa com o outro
transistor.

(@ Faca o mesmo para o segundo LED.

® Volte a perna mais comprida do LED para o lado do cristal.

ATENCAO: NAO INVERTER.

=

@ Solde o resistor de 1 K em frehte:a transistor, conforme a
foto, no lado esquerdo da placa.

10 GeeK
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@ Solde o resistor de 1 K- MARROM, PRETO, VERMELHO - em frente
ao transistor, conforme a foto, e no lado direito da placa.

(@ Solde o soquete duplo para fio, conforme a foto.
® Solde o soquete simples para fio, conforme a foto.

-h e e
0.'00

ATENCAO: NAO INVERTER
(@ Solde o capacitor de 470 uF com a perna mais longa mais (@ Solde o soquete quadruplo para fio neste e em outro lado do

proximo do soquete de 18 pinos. soquete de 18 pinos.
®) Solde os trés soquetes duplos neste e em outro lado.
@) Solde os soquetes simples neste e em outro lado.

@ Solde o capacitor de 100 nF, introduzindo suas pernas até o :
final. Este componente n&o tem polaridade. (@ Solde os soquetes simples para fio neste e em outro lado.

11 GeeK
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(@ Observe como ficou a soldagem e a posicao dos soquetes.

@ Introduza a parte mais curta pelo lado da solda e o soquete pelo

cabo de comunicacao.

@ Observe o angulo do conector em relacdo a placa. Este é
importante, pois devera permitir a passagem da placa-base.

12 GeeK

@ Cuide para que a solda nao escorra, evitando curto-circuito

entre as trilhas.

® 0O pino devera ser ligado ao lado marcado do cabo de

comunicacao.

@D PORTAS:0123 [de cima para baixo])
@) Positivo da pilha

@) Entrada Trimpaot 1

@ Negativo da pilha

(®) Saida 1: acionamento motor

®) Entrada 1: acionamento motor

@ Negativo da pilha

PORTAS: 7 6 5 4 [de cima para baixo]
@ Positivo da pilha

@ Entrada Trimpot 2

@) Negativo da pilha

(@i Saida 2: acionamento motor

@ Entrada 2: acionamento motor

@) Positivo da pilha
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@ Sensor e emissor direito @ Cole o trapézio plastico na placa paralelamente.
@ LED indicativo direito

® Sensor e emissor esquerdo
@ LED indicativo esquerdo

> Montagem mecanica

falsnissorwt ave cfa

N‘-‘.‘aw - TG ! .
-t P SO MR o b Ty ramte
_\ i3E ! \.‘
Ek ! FASSYTTOM B A A © LYDA A

C N 02 Ly e
l.lﬂl--- SN S04 8208 - Pt Yo o 5

12308 G be 4

KET
fETima CRUATICA BT LT06
¥ P - iy .

(@ Aplique cola entre a placa e o trapézio, reforcando a juncao.
(@ Trapézio pléastico

®) Fixador de quilha
® Suporte de quilha
@ Quilha de metal

@ Aplique a cola acrilica como indica a foto. Espere por aproximadamente 30 segundos para secar a cola.

13 GeeK i
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@ Introduza o suporte de quilha, girando-o no orificio. 7 ATENCAO; NAQ INVERTER

@ Aplique cola acrilica no lado do trapézio. :

@ O lado dos fios dos motores para cima.
Cole o mator com o lado do pneu para baixo e encostado a
®) placa, junto a linha do trapézio.

FASEVE TEM o5 ¢
2 g

@ Cole o outro motor no lado esquerdo, seguindo os mesmos
Motores com pneus e fios. parametros de posicionamento.

14 GeeK
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(@ Empurre ou puxe o suporte da quilha, para alinhar a placa a
uma superficie plana.
® Placa paralela ao plano.

Observe o angulo e o alinhamento dos motores. O lado dos fios

para fora.

(@ Deixe uma distancia de 1 mm para facilitar o giro da quilha no
suporte.

@ Insira a quilha de metal no seu suporte.

(@ Observe a posicao dos furos na base, embaixo.
@) Rasgo triangular para passagem dos fios do porta-pilha.

@®) Sera recortado para fixacao no trapézio.
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@ Introduza a base, encaixando-a nos furos da quilha e do

p

conector de comunicacao.

Y —

TR
ol |

§
1]

T
Wi

!

R
l.

.

I
g

(i

T®

¥
:

T
{34

:

;‘

i

Capa com os apliques.

@ Observe que o recorte da base deve se encaixar no trapézio
de fixacao dos motores.

@ Furo para ajuste do trimpot direito.

®) Furo para saida do conector de comunicacao BrASIC.

@) Furo para passagem do sensor/emissor direito. @ Aplique cola entre o trapézio e a base recortada nos dois lados.
@ Furo para passagem do sensor/emissor esquerdo.

® Furo para ajuste do trimpot esquerdo.

® Furo de saida da quilha.

@ Com alicate ou tesoura, corte o excesso da aba da base,
alinhando-a com o trapézio.

I 16 GeeK
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FAGHYSTENS

@ Passe pelos furos, conforme a foto.

(@) Observe como ficaram os angulos e o alinhamento da base em

relacéo a placa.

@ Introduza os espaguetes nos sensores de faixa.

@) Casos de dificil calibracao; pinte a parte de tras com tinta ou Observe como ficou a montagem final da base.
pincel atémico preto.

@® Caso facilite, podera aquecer com o ferro de solda para diminuir

o didmetro da luz.

(@) Meca e dobre para baixo 0s sensores para passarem pelos (‘D Corte o fio vermelho a 20 mm de distancia em relacao ao
furos da base. suporte de pilha.
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Enrole os fiozinhos do

cabo vermelho até
ficarem uniformes.

@ Passe com o soldador o estanho nas pontas dos fios, deixando-as

estanhadas.

@ Solde o fio do porta-pilhas no lado extremo da chave, como
indicado na foto.
@) Solde o outro fio vermelho no pino do lado.

(@D Desencape com o alicate em 5mm o fio vermelho que foi soldado
na chave.

O) Apﬁqué cola entre o DOfﬁa-p has e abase, rféfbm;ando a juncao.

18 GeeK



@ Cole o porta-pilhas na base, alinhando-o com o trapézio.
Introduza o fio vermelho e o preto do porta-pilhas no orificio

triangular da base.

@ Apliqgue uma pequena quantidade de cola na chave.

@ Cole a chave na juncao do corte da base, como mostra a foto.

NMONTANDO O ROBO

@ Molinha em espiral de aco do rabo do QUICK v5.

(® Cabinhos flexiveis, cuja cor escura & ligada & pata mais curta
do LED [negativo) e a cor mais clara, @ mais comprida
(positivo].

ATENCAO: NAO INVERTER
@ Corte as pernas do LED, conforme a foto, das saliéncias das
pernas.

(@ Observe que o LED possui um lade plano do lado da perna
que era a mais curta.

» FAGSYSTEM INFORMA
y £y POLIAV
— @ Passe o estanho
28 vewys 10! :
o rapidamente nas
T LTDA FASSYSTEM INF s s don e
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(@ Solde o cabinho flexivel mais escuro na pata préxima ao lado

plano do LED em que ficava a perna mais curta.

@ Solde o outro cabinho flexivel mais claro na outra perna do LED (@ Observe como ficou a soldagem e a introducao dos fios na
onde ficava a perna mais comprida. : mola e cuide para que os fios do LED ndo encostem nesta.

@ Enrole os fios dos cabinhos e passe o estanho, sem deixar gotas
deste.

@ Introduza o espaguete de 3,5 mm, cobrindo o LED e a mola.
@ Esquente com o soldador o espaguete; a cada B segundos,
observe que ele ira encolher.,

ISR EE R R

A ARRASS

@ Introduza os fios por dentro da mola na extremidade em que a

mola estd menos esticada. @ Passe o soldador por todo o espaguete, conforme a foto.

20 GeeK
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@ Passe os fios pelo orificio traseiro da capinha. @ Enrole o fio mais escuro do rabinho em um dos fios do
resistor e solde.

> Conectando circuitos

ATENCAO: NAO INVERTER

@ Conecte no soquete de 18 pinos o Microcontrolador BrASIC
com a meialua vermelha voltada para o cristal.

L

Observe como ficou a montagem.

(@ Observe se todos os pinos do microcontrolador est&o
Corte o fio do resistor a uma distancia i . : conectados e se ficou com o chanfro vermelho voltado para

de 5 mm do resistor nos dois lados. i g i frente.

21 GeeK |
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ATENCAO: NAO INVERTER
@) Insira a perna mais curta do LED de 10 mm no soquete até fixar,

como esta indicado na foto.

@ Insira a perna mais comprida do LED armaralo de T0mreno @ Insira o fio vermelho nos soquetes para fios, como na foto.

soquete para fios até fixar, como na foto.

ATENCAO: NAO INVERTER

@ Insira o fio preto nos soquetes para fios, como na foto. @ Insira o fio roxo nos soquetes para fios, como na foto.
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&

ATENCAO: NAO INVERTER

(@ Insira os fios vermelho e preto do porta-pilhas nos soquetes
para fios, conforme a foto.

ATENCAO: NAO INVERTER
@ Insira os fios vermelho e azul nos soquetes para fios, conforme a @ Insira o fio claro do rabinho e o resistor que esta soldado no
foto. fio escuro nos soquetes para fios, conforme a foto.

ATENCAO: NAO INVERTER

@ Insira os fios vermelho e azul nos soquetes para fios, @ Insira os fios azul e amarelo nos soquetes para fios, como

conforme a foto. na foto.

P3.-GeakK |

|
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@ Insira os fios vermelho e preto do emissor de som nos soquetes
para fios, conforme a foto.

Mapa das conexdes das portas

_| @ PORTA 0 ligada ao LED indicativo
esquerdo.

@ PORTA 1 ligada ao emissor/
sensor de som.

‘ @ PORTA 2 ligada ao acionador

|  motor esquerdo.

| @ PORTA 3 ligada ao LED sensor de

® PORTA 4 LED sensor,/ emissor

§  motor direito.

g ‘ @ PORTAGLED sensor,/emissor
faixa direito.

PORTA 7 ligada ao LED indicativo
direito.

sombra e emissor de luz AMARELO.

@ Dobre a cabeca dos LEDs para serem inseridos nos furos da
capa.

@ Insira os limitadores nos LEDs, conforme a foto.
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@ Aperte em toda a volta da capa com forca, para obter melhor
aderéncia.
@ Insira a capa observando que os LED’s devem sair por igual

@ Lixa amarela para lixar as rebarbas da base.
® Rebarba que sobra da base.

@ Observe que o LED de 10mm deve aparecer no furo superior da
capa

ATENCAO: NAO INVERTER

@ Apito que sera utilizado para interac&o com o roba.

® Robb pronto para teste. Insira as duas pilhas AA alcalinas no
suporte, cuidando para seguir a polaridade.

ATENCAO: A inverséao levara a gueima do microcontrolador.
@ Cole ou, se preferir, utilize as fitas duplaface ja coladas na capa Ao ligar o QUICK v5, sera executado o autoteste, que acionara

para fixar na base. ~ por trés vezes todos os dispositivas conectados ao BrASIC.

25 GeeK
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Como programar

nunl-. scando sen parar
Fin do programs pisca_led_esq.bra
19 nili s * FASSYSTEN

(@ Conecte o cabo no computador, na porta serial (COM1 ou

i livre. - . e - - ‘ .
PR Fue botiuer iy Os comandos s&o executados de cima para baixo, linha por

linha, até encontrar o comando FIM que finaliza a execucao do

@ Adlctona uma linha de comando. ;
® Verlﬂque se a GOM esta configurada corret;amente
@) Espaco de programa utilizado no 0 BrAsIC.
@) Substitui a linha selecionada.
k ® insere uma linha ‘acima da selecionada.
® Apaga a linha selecionada. ‘
@ nguae a chave de ahmentat,:ao [o rabinho devera acender} B
cligue no bor.ao RODAR‘ -
® Abrir um programa existente. ‘ o
® Salvar um programa. ' '
@® lepar atela. ‘
@) Ajudar com comandus. circuito e recamendacoes
@ Sair do editor.

Comandos
Var1

(@ Conecte o cabo com o lado marcado para frente no pino de

comunicacao soldado embaixo do robo.



Vamos ao teste de comunicacao

>

@ Ligue o cabo com o conector DB-8 na COM* disponivel
(COM 1 ou 2) de seu computador, conecte a outra

ponta no seu robd QUICK v5 e observe se o conector do
cabo com o ponto ou nimero de referéncia esta com a

indicacdo para frente.

@ Introduza o seu disquete contendo o editor de
programas do BrASIC.

@ Ligue o robd QUICK v5; o LED do rabinho acende.

@ Abra o programa editor, clicando no botao abaixo e
carregue o programa de teste QUICKV5_TESTE.BRA,

que ficara residente até a carga do préximo programa.

@ Se tudo estiver OK, sera carregado o mesmo programa

que estava residente.

Vamos para o préximo passo.
(*) alguns computadores dispoem de uma segunda COM,
com conector DB-25; sendo este o caso, adquira o

adaptador

3rASIC®
Var2

Estado légico da porta:
se nivel 1 pula a préxima instrucéo)
Ese nNeleulaqprféxima msuuc&o) i

Compara o nivel l6gico, com o aplicado
- aporta, sgndp iguais pula a

roxima instrucao

- Determina o fim do conjunto de
~ comandos a serem repetidos
o

MONTANDO O ROBO

@ sistema de sensor de faixa por luz.

@ Gircuito do microcontrolador BrASIC. Veja no “ajuda” do editor
as portas e conexdes.

@ Entrada do circuito de alimentacao.

@ LED indicativo, acionado em alto.

® Trimpot de amplificac&o de sinal. Dependendo da calibracao, lé-
se baixo ou alto.

® Acionador de motor ligado em alto.

Vimos que o angulo dos LEDs deve ser ajustado para que o 1

angulo de incidéncia da luz e 0 angulo de absorcao facam

funcionar o sensor. Veja a foto de como se deve ajustar os LEDs e

depois rode o programa para calibracéo, que fara um som

quando o receptor estiver sem luz.

@ Receptor de luz.

® Dependendo da intensidade da luz ambiente, deve-se cobrir
atras do LED.

@ Empurre com cuidado os LEDs para sjustar seus angulos.

@ Emissor de luz.

Chame o editor e abra o arquivo CALIBRA_FAIXA BRA. Conecte o

cabo, ligue o robo e RODE o programa.




MONTANDO 0O ROBO

Pausa
2,5s
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Liga motor
direito
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Liga motor
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miliseg

Desliga
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> O que & um fluxograma?
Um fluxograma é um diagrama esquematico da

sequéncia (fluxo) de execucao do programa e seus desvios. Muito
utilizado para criacéo e visualizacao das etapas de um programa ou
subprogramas.

> Programa FAIXA PRETA.BRA

Com as conexées ja feitas até agora, iremos culminar

na aplicacéo do programa que faz com que seu robd QUICK v5 siga
uma faixa preta. Ppodera usar fita isolante preta ou pincel atémico
sobre uma superficie plana e branca.

Chame o editor e abra o arquivo FAIXA_PRETA.BRA. Conecte o
cabo, ligue o robo e rode o programa.

Obs.: O programa FAIXA_PRETA.BRA fara com que o robd QUICK
v5 figue limitado a um circuito fechado e no sentido anti-horario.
Cabe a vocé modificar o programa para melhorar suas habilidades.

Envie-nos sua versao.

> Identificando problemas “Troubleshooter”

O que normalmente ocorre ao ligar.

O LED do rabo acende independentemente, indicando placa e
circuitos alimentados.

Em menos de um segundo, o BrASIC ou o cérebro do seu robo
QUICK v5 inicia os testes de todos os dispositivos periféricos,
comecando por acionar trés vezes o LED esquerdo, direito, motor
esquerdo, direito, LED inferior esquerdo, direito, LED grande e, por
fim, testa o som. Este processo de autoteste ao ligar independe da
calibracéo.

Tudo certo! Vide procedimentos do manual para os testes de
comunicacao e a etapa de leitura ou calibracdo usando o comando
SE PORTA.

Obs.: Caso as baterias estejam baixas, fora do funcional, o
programa “fica sujeito a erros ou falhas” observados quando do
acionamento dos motores, provocando muitas vezes o reinicio do

programa e tornando-o repetitivo.

> Observando inatividade ao ligar

Reveja todo o circuito conforme as fotas no CD - Manual

de Montagem: soldas nao-brilhantes ou frias indicam possivel

MONTANDO O r:aDBc“)!

oxidaca@o e mau contato,portanto devem ser lixadas e soldadas
novamente. Revise atentamente, comparando com o manual, passo
a passo; confira todos os valores de resistores, principalmente os
transistores e demais componentes e a continuidade de todas as
trilhas e, entao, ligue o roba.

Certifigue-se de que o QUICK v5 esteja com as baterias OK e na
posicao correta; o negativo das pilhas & observado onde ha a
molinha ou o fio preto do suporte de pilhas, que devera estar em
contato com a parte plana da pilha. Ao menor sinal de aquecimento
com inatividade, desligue e reveja os passos anteriores.

Verifique se o0 microcontrolador est& invertido. Observe também
se ha leve aquecimento do microcontrolador; neste caso, desligue de
imediato. A inversao por curto periodo de tempo nao chega a causar
danos; corrija a posicéo, observando que o pino 1 & aquele que
possui um buraquinho préximo a uma depressao em formato de
meia-lua no BrASIC e que esta referéncia devera estar voltada para
o lado dos LEDs vermelhos.

> TESTES dos circuitos

Sem o gabinete (capa de cobertura), siga os seguintes
procedimentos para teste dos circuitos acionadores ou “drivers” de
saida, como o acionamento dos motores a seguir:

1. Retire o microcontrolador do soquete.

2. Ligue a unidade com o fio LARANJA, introduza uma extremidade
no SOBUETE pino 14 e encoste a outra no correspondente ao pino
do soquete:

8 Aciona o motor esquerdo.

11 Aciona o motor direito.

6 Acende o LED superior (dos olhos) esquerdo.

7 Acende o LED inferior esquerdo.

Acende o LED inferior da direita.

13 Acende o LED superior (dos olhos) direita.

3. Se todos os testes acima deram certo, reinstale o BrASIC com o
robd deSIigado, observando o chanfro [meia-ua). O primeiro pino da
esquerda, o pino 1, deveré apontar para o cristal.

Caso contrario, revise o circuito impresso e a posicao dos
transistores, pois a parte plana de ambos aponta para frente.

4. Reveja todo o circuito conforme as fotos do QUICK v5 CD - Manual
de Montagem: Revise atentamente uma possivel inversao de
componentes como transistores e os valores dos resistores,
comparando-os com os do manual. Confira a continuidade de todas
as trilhas e entao ligue o roba.

5. Certifique-se do correto encaixe do microcontrolador no soquete.
B. Se apos todos estes procedimentos, ainda nao obtiver sucesso,
por favor entre em contato.

NOTA: E importante observar se as pilhas estéo OK, e que sempre
sejam do tipo alcalina, DURACEL preferencialmente. (Obs.: Nao use
pilhas tipo carvao.)
Cabe lembrar que o microcontrolador foi testado em nossos
laboratoérios. E sai gravade com o programa QUICKVS_TESTE.BRA.
Sucesso e aguardamos seu retorno.
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> COUNTER-STRIKE BOTS
> CHAT BOTS

> JAVA BOTS
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> EMBEDDED SYSTEMS
> SIMULACAO
> ELETRGNICA
> ESSENCIAIS

Eles irao conquistar o mundo?

Se depender do CD desta Geek Especial, sim. Selecionamos diversos

programas e apostilas para ajudalo a entender os principios basicos da
mecatronica, conhecer mais sobre eletranica e logica de programacao
aplicada a construcéo de dispositivos com inteligéncia artificial. S6 de
falar todas estas palavras vocé pensa que & muito dificil. Bem, é dificil
mesmo, mas com um pouco de esforco e muita criatividade, vocé podera m
criar seus proprios projetos de robética no fundo do quintal ou no .

laboratério do seu colégio. Antes de comecar a devorar as apostilas e

sites sobre o assunto, vocé pode se inspirar nos videos presentes no CD.

Eles mostram verdadeiras obras-de-arte robéticas que desfilaram pela
Robodex [maior feira de robdtica e mecatronica do mundo, que rola no
Japao) e por outros eventos e laboratérios mundo afora. E cedo para
falar em dominacdo mundial, mas aprenda a programar seu robo antes

gue seja tarde demais!

A revista Geek ndo se responsabiliza por quaisquer danos que venham a acontecer com materiais usados para as experiéncias

propostas nas apostilas. Os textos e softwares devem ser usados com cuidado e sempre levando em conta fins educacionais.

Rodando o CD

> Qualquer micro com 32 MB de RAM e um Pentium pode >

Se vocé nao conseguir utilizar algum software do CD ou se

rodar o CD da Geek. Muitos programas, porém, exigirao muito tiveralguma divida, entre em contato com nosso servico de atery

mais da sua maquina, ao serem instalados. O CD devera rodar dimento ao leitor, de segunda a sexta, em horério comerdial

automaticamente ao ser colocado no drive. Se tiver problemas, € sa

entrar no Gerenciador de Arquivos, onde vocé também podera Por e-mail: atendimento@digeraticom.br

acessar cada programa individualmente, sem usar a interface. Portelefone: (11)3217-2626

A V|
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Categoria: Videos
Acredite se puder!

Eles jogam futebol, sobem escadas, apostam corridas e muito
mais, sdo os robds da nova geracéao. Vendo estas maquinas
maravilhosas em acéao, vocé até pensa que o futuro ja chegou, e
nao é para menos. Com muita tecnologia por dentro e por fora, as
criacoes exibidas na Robodex sdo a nata do high tech mundial. O
Brasil nao estéa fora destes avancos. Mesmo sem muito incentivo do
governo e das reitorias, as universidades nacionais estao
desenvolvendo projetos interessantes que vale a pena serem vistos
com atencao. No entanto, o maior destaque é para a partida de
futebol entre times formados por cachorros-robés. Os movimentos
sao um pouco lentos, mas levando em conta que eles pensam
sozinhos e agem em sincronia entre si, podemos até dar um
desconto. E dificil acreditar que nao tem ninguém controlando um
robozinho que da um passo de calcanhar para o outro... Veja e
julgue por si mesmo os videos de rob6 mais incriveis do mundo.

LEGO+Java

Nesta categoria, vocé também encontrara o projeto
leJOS 2.0, uma plataforma para desenvolvimento de
robos feitos de LEGO com inteligéncia artificial que usa a
linguagem da Sun como base. Para saber mais sobre o
leJOS, acesse o site http,/lejos.sourceforge.net/ e
leia seu FAG.

I\/] http: / /lejos.sourceforge. net ]

Categoria: Java Bots
Tanques movidos a Java

Unindo diversao e programacao de uma so vez, os tanques de
guerra do Robocode farao vocé usar lagica e habilidade para
programar seu robo e depois se divertir colocando-o para lutar
contra outros robés. Existem campeonatos e clas de Robocode
espalhados pelo mundo, e vocé pode participar de um deles, basta
ser fanatico por Java e conhecer outros fanéaticos de algum lugar
do mundo. Para comecar, vocé devera ter a méaquina virtual do Java
instalada no seu PC [ela esta disponivel na categoria “Essenciais”
deste CD) e seguir atentamente as instrucées de instalacao
disponiveis em um arquivo de texto na pasta do Robocode. O
destaque vai para a superselecao de cadigos-fonte de robés. La
voceé encontrara diversos robos com varias habilidades, entre eles
Avoiders, Trackers e outros. Nao se assuste com os arquivos de
nomes parecidos ou iguais, pois seus contelidos sao diferentes.
Vale a pena compilar!
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Categoria: Counter Strike Bots
Enfim inimigos inteligentes

Se voceé ja cansou de ganhar dos seus amigos no Counter-
Strike, temos a solucao para voceé voltar a se divertir no CS: os bots.
Né&o se iluda pensando que & monétono e facil jogar contra eles.
Esta foi uma imagem criada quando eles ainda comegavam a surgir
e se desenvolver. Naquela época, ainda eram previsiveis e
facilmente derrotados. Mas com a popularizacao do jogo, bots novos
e melhorados comecaram a surgir para dar dor de cabeca aos
viciados em Counter-Strike. A inteligéncia artificial fez seu papel e
agora existem bots que se comportam de diferentes formas de
acordo com seus movimentos. Assim fica mais dificil (e divertido]
jogar contra eles e treinar para nao fazer feio nas LAN Houses por
ai. Quem disse que mecatronica era chato?
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Categoria: IRC Bots

Os bots invadem o IRC

Talvez estes sejam os bots mais populares da Internet. Eles séo
muite Uteis para por ordem na bagunca que algumas salas se
transformam.

Quem tem, ou ja teve um canal no IRC, sabe do que estamos
falando. S6 que toda esta maravilha ndo permaneceu intocada pelas
pragas do spam, dos trojans e dos lammers que infestam a Internet.
Por isso, mecanismos foram criados para espalhar virus e comerciais.
Por outro lado tambeém foram criados bots para proteger seu canal
ou seu cliente IRC, e gracas ao uso de linguagem de programacao
misturada a inteligéncia artificial, eles estao funcionando cada vez
melhor. O maior expoente destes scripts inteligentes & o EggDrop
{disponivel no CD que acompanha esta edicao), pois foi a partir dele
que muitos outros bots, classes e clientes se desenvolveram, no qual
o exemplo mais conhecido € o Emech. No CD, além de diversos bots
(em diversas linguagens), vocé encontrara plug-ins e add-ons para

criar e/ou turbinar seu préprio bot.

Categoria: Embedded Systems
O poder escondido

0 nome & pouco conhecido e dificil de pronunciar, mas certamente
vocé ja usou um embedded system dentro da sua prépria casa e nem
sabe disso. Eles estéo no farno de microondas da sua Tia, no seu
videocassete ou na maquina de refrigerantes da esquina. A miss&o
deles é fazer a interacao entre os usuérios e a maquina. Gracas aos
sistemas embutidos, vocé |&, insere informacoes e as recebe de forma
compreensivel, sem precisar de esforco. Programé-os nao & uma
tarefa facil, mas quem pretende criar robos inteligentes certamente
precisara ter uma nocao basica. No CD desta edicao, vocé encontrara
o Red Hat eCos, um projeto de sistema operacional embutido com
muitas possibilidades de aplicacéo, interessante para os fas de
robaética e para os desenvolvedores Linux.
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Categoria: Simulacdo

1.2,3 Testando...

Para desenvolver um projeto tao complexo como um

robo nao basta apenas ter recursos e uma boa idéia na

'cabé;a Uhﬂ*bom planejamento é vital. Indispensavel

: kt:a'mt;j‘éﬁié‘ter muita paciéncia para testar as diversas
hossi’thii‘id;é‘dés»,e resultados que cada mudanca pode gerar.
Por isso, hest i.c‘e ‘egoria. reunimos alguns softwares de

'simuf,ég 0. Ca

es e possivel calcular e testar a
competéncia d

L ,au robo e melhoréa-lo cada vez mais.
Destaque para os softwares que simulam projetos de
robos feitos com LEGO.

Categoria: Eletronica
Alta-Voltagem

Nem so6 de légica e programacao

Para
tornar seu projeto possivel, € precis
massa. E af que entra a
a energia que élimé

letrénica. |

correntes elétricas e muito mais. Na selecao de software do
CD, vocé encantrara softwares para projetar, simular e
analisar circuitos |

letrénicos analdgicos, além de outras
ferramentas par?a c'ctymt;rolar a tensao, a corrente, o poder, a
distorcao, a fbeqﬁéhcia‘ a voltagem, a amperagem e o fator
de forca dos seus projetos.

Categoria: Inteligéncia artificial
A Alma do negécio

Certo, os robos (ainda) n&do tém
sentimentos. Mas para criar maquinas
inteligentes e torna-los parecidos com uma
pessoa, vocé precisara saber bastante
sobre inteligéncia artificial. O assunto que
ja foi até nome de filme é mais complexo (e
divertido) do que parece. Vocé pode usar a
l6gica de programacéao para criar
determinado comportamento para seu bot
e assim transformar um script em um “ser
vivo". Esta criatura pode até superar seu
criador, a prova disso é o Xadrez Master
3D. Com ele, vocé pode jogar contra um
amigo ou contra o computador em cinco
niveis de dificuldade. Obviamente, contra o
computador geralmente é mais dificil,

Kasparov que o diga.
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VIDEOS

19 videos com os robés mais incriveis do mundo!
Robodex 2003 - Montage Confira as principais estrelas da
Robodex

EpsonMinibots Os minirrob6s da Epson que s&o sensiveis &
luz e a movimentos

RoboCup 2002 Final Um jogaco de bola com robds de quatro patas
RoboCup Challenge 2 Veja os vencedores do segundo
desafio da RoboCup

RoboCup Challenge 3 Desta vez os robés devem coletar o
maximo de bolas no menor tempo possivel

RoboCup - Pass Melbourne Cena de defesa e lancamento longo
RoboCup - Start Localization Cenas dos robés fazendo o
reconhecimento do campo

Cog Interactive Robot Project Reportagem (em inglés) que
mostra o projeto do primeiro Cog interativo

Mecatrénica da PUC-RS Reportagem que mostra os
projetos de robética desenvolvidos pelos alunos da PUC-RS
Segundo Desafio de Robos da PUC-RS Confira o torneio de
robos criados pelos alunos da PUC-RS

The Kismet Matéria (em inglés) que mostra a equipe que
desenvolve o robd inteligente Kismet

MIT RoboAnt B.27Q Contest parte 1 Video que mostra o
concurso de robés do MIT :

MIT RoboAnt 6.270 Contest parte 2 V‘i_deo que mostra o
‘toncurso de robés . do MIT : :

Festival Nacional de Robética Imagens do everito que rolou em Portugal
Sumd Uma auténtica luta de sumo corm lutadores robéticos

Color Recognizer Pequeno robé com um sensor que
reconhece e identifica cores .

Sillas Confira as imagens deste robé riacional com
capacidade de seguir rotas definidas

Mech Prototype Imagens de um protétipo de robé com
quatro pernas

Bartolo Confira as imagens deste robd nacional que usa
uma webcam para ter nocéo de espaco e direcdo

EMBEDDED SYSTEMS

SO0s e programas para sistemas embutidos.
Destaques:

Red Hat eCos Sistema operacional com cédigo aber'to. para
sistemas embutidos ;
Ash Bourne Shell pequena e simples para Embedded Systems
iProute Miniaplicativo para manutencéo, configuracéo e
uso de redes .
The MicroWindows Project Minissistema de navegacéo
com interface grafica em desenvolvimento

THTTPD 2.20c Web server de tamanho super-reduzido
para sistemas embutidos

a-Linux-0.17 Minidistribuicéo Linux para sistemas
embutidos baseados em Assembly

RDOS operating system Sistema operacional para
embedded softwares baseados no Assembly

JTAG Tools Ferramentas para trabalhar com dispositivos
de JTAG-aware hardware

Onyx 4.4.2 Linguagem de programacéo especial para o
desenvolvimento de softwares e sistemas embutidos
Player/Stage 1.3.1 Interface e simulador para robds e
pequenos dispositivos

Crie inimigos com inteligéncia artificial no Half-Life e
Counter-Strike. Inclui 17 programas

CHAT BOTS

Tudo o que vocé precisa para arrasar nos canais de
IRC. Confira os destaques, entre 58 programas:

Banspam Script para IRC que filtra mensagens de spam
enviadas por bots do Eggdrop

Beng the Battle Engine Bot desenvolvido em Perl para
jogar RPG on-line no IRC ;

bMotion 0.0.5 Script para adicionar inteligéncia artificial
aos Eggdrop bots

Chase Bot 0.1 Mais um IRC bot para usar nos servidores e
canais‘da rede _

Clone Detect Detecta clones no seu canal, podendo
somente avisao ou kickar e ainda banir

Dancer - 4.16 IRC bot para proteger os canais e usuarios
do seu servidor,JRC

DAVIS Interpreter 0.5 (Linux e Windows) Intérprete para a
linguagem.de criacéo de bots DAVIS

DAVIS Parser 0.4 Parser para os scripts criados na
linguagem DAVIS

DreamBot Bot experimental que faz perguntas e da
respostas, administra canais e muito mais

Eggdrop 1.6.13 O bot de IRC mais poderoso e mais usado do mundo
Epona - 1.4.9 Controla servicos de nick, chan, memo, IRC bots

" IC@Drop Script que permite que seu Eggdrop mande

mensagens ao ICQ de alguém

NickServ Script que cria rotinas para que seu bot saiba
como entrar no canal e pegar OP

Palavrées Este script bane e chuta automaticamente
pessoas por falarem palavrées no canal

RandWord IRC Bot - 3.2 IRC bot feito para entrar e
participar de chats em intervalos de tempo aleatérios
Voice Pequeno script que faz o bot dar voice para quem se
identificar com a senha e pedir

Windrop 1.6.14 Versao do famoso IRC bot Eggdrop para Windows
Yet Another IRC Bot 0.22 Framework para desenvolver
‘seus proprios IRC bots e jogos

ELETRONICA

Circuit Shop 2.0 Faca projetos, simule e aprenda sobre a
eletronica digital e analdgica. Inclui um tutorial de eletronica
Resistor Colorcode Decoder 1.0 Programa para ajuda-lo a
decodificar as cores do resistor

Parallel Port Customizer 2.0 Programa para controlar
aparelhos eletronicos utilizando a porta paralela

CIRSIM 2.51 Software para projetar, smular e analisar circitos
eletronicos analogicos

EFUS 3.5 Suite com mais de 20 ferramentas elétricas e programas
de célculo para eletricistas e EE baseado em dados de NEC

INTELIGENCIA ARTIFICIAL -

Crie seus proprios bots e sistemas inteligentes.
Destaques: : ¢
BrASIC Editor v1.9 Microcontrolador reprogramavel que faz
0 seu computador funcionar como o cérebro de seu robd

A.l. Wars [The Insect Mind) v5.6.2 Crie seu inseto com
inteligéncia artificial

Aaron Faz seu screen saver criar uma seqiiéncia infinita de
artes originais

AdsGone Retira pop-ups e banners de sites

Eve2 Permite a professores determinar se os estudantes
possuem material plagiado

HoboBag v1.0 Permite que vocé procure e recupere
automaticamente as Ultimas informacdes dos principais sites
Leo the Smart Chatterbot Este programa é um dos
melhores bots de aprendizagem na Internet

MP3-Wolf Software de buscas que faz a varredura na
Internet de varios tipos de arquivos de musica

Open Al Projeto Open Source que envolve inteligéncia artificial
Roboforge Permite que o usudrio construa gigantescos
robds gladiadores para treina-los e lutar

Ultra Hal Assistant 4.5 E capaz de ser sua secretaria e
companheiro digital

Virtual Woman Neste jogo virtual da realidade, construa e
entre em uma competicao contra uma mulher virtual
Xadrez Master 3D Jogue contra um amigo ou contra o
computador em cinco niveis de dificuldade

SIMULACAO

Destaques:

AKO Robot Development Kjt Fofnece as ferramentas e o
software para desenvolvimento réapido de projetos robotizados
ARC -Autoinomous Robot Controller Simula as atividades
de varios robos virtuais usando comandos simples
EmulLeg0S Um emulador para o sistema de cadigo aberto
que e executado pelo Lego RCX

Encarnacao Robot Simulator Cria um ambiente simulado
contendo diversos objetos tridimensionais para demons-
trar a capacidade de controle do robd

Futebol de Robés - Sim 1 e 2 Simulador de futebol de
rob6s desenvolvido pela Universidade de Sao Paulo

Java RCX API Uma aplicacéo em Java para controlar o
Lego Mindstorms RCX [v2.0)

Lego Os Ambiente de software alternativo para o sistema
de robés da Lego Mindstorms

RobotWar3D 1.2 Um jogo de simulacéo de robds com
ajuda de linhas de programacéo

Sharp GP2D02 Sistema para medir distancia através de
luz infravermelha por reflexao com saida serial digital

The RoboCup Soccer Simulator Ferramenta educacional
para’sistemas multi-agent e inteligéncia artificial

Students QuickField 4.2 Pacote de engenharia para o
projeto de dispositivos eletromecanicos e para a simulacao
eletromagnética geral

AKNM Circuit Magic 1.0 Permite que vocé projete, simule
e aprenda sobre circuitos elétricos e leis elétricas

20sim Viewer 3.3.01 Simule o comportamento de
sistemas dinamicos

Power Analyst Traca e conserva a tensao, a corrente, o
poder, a distorcao, a freqiiéncia, a voltagem, a amperagem
e o fator de forca

e —

0 conteiido do CD brinde é composto por programas freeware, shareware e versaes de demonstracao

Configuracdo minima do equipamento: Processador Pentium Il ou superior com 64 MB de RAM:
Placa de video com 16 MB, Resolucdo de 800x600 pixels e 16 milhdes de cores. Placa de
Baonteddo do CD brinde &€ composto por programas freeware, shareware e versées de demonstracao.

Alguns programas, por motivos alheios & nossa vontade, podem nio rodar no Windows XP




