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Mecanica - Maquinario

Esmeril ' Torno Mecanico



Mecanica - Maquinario

Corte de Aluminio na
Policorte

Solda a arco elétrico



ao do Projeto

Obs: Kv deve estar em unidades do sistema Internacional
(rad/s) — 1.375 RPM/V = 144 rad/s.V

Obs 2: A Voltagem méxima que o motor aguenta é de 14 4 V,
entdo usaremos esse valor para o célculo da Velocidade Angular.

w=144x 14,4 = 2.073 rad/s

Considerando uma Eficiéncia do motor de 85%, temos:

T=0,07x0,85=0,0595 N.m
w = 20734085 = 1.762 rad/s

— Poténcia.
P=Tcw=0,0595x1762=105W

— Valores com Redugéo

Para obtermos valores proximos aos calculados
anteriormente, concluimos que o ideal seria usar uma redugéo de
16:1. Com isso, temos, por fim, os seguintes resultados:

T=0,0595x16=10,952 N.m
w=1.762/16 = 110,125 rad/s
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Eletronica e Programacao




Eletronica e Programacao

Microcontroladores
Sensores R
(Autbnomos)

Drivers de Motor Atuadores




Eletronica - Sensores e Atuadores

Usamos sensores que
medem distancia, que
identificam cor e outros

Fazemos a eletrénica para
controlar os motores




Eletronica - PCBs
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Eletronica - PCBs
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Programacao

Utilizamos diversas linguagens

Linguagem baseada C++ usando a IDE
em Labview do Arduino
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Programacao

Python

c\/

class OpenCVTracker(Tracker):

~—

def __init__(self, detector, detectionIntervalMs, trackingMethodName = None

Tracker.__init__ (self, detector, trackingMethodName, detectiorIn:erva:Ns)
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f setTrackingMethod(self, trackingMethodName):

self.methodName = trackingMethodName

it(self, frame):
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n
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if not self.isRunning:
return False, [], []

detected, boundingBoxes, directions = self._detect(frame)
if detected:

self.clear()

for box in boundingBoxes:

self.__multiTracker.add(self.__createTracker(), frame, tuple(box))

return detected, boundingBoxes, directions

i
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ck(self, frame):
success, boundingBoxex = self._ _multiTracker.update(frame)
directions = [self.detector.rectToDirection(box) for box in boundingBoxex]

return success, boundingBoxex, directions



Marketing




Marketing - Design e Redes sociais

“O Marketing é a ferramenta de comunicacao com tudo o que é fora da equipe”
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MinervaBots - Pagina inicial

MinervaBots

A MinervaBots ¢ a equipe de robdtica da UFRJ, formada por estudantes
que buscam o aprendizado além das salas de aula.
youtube.com/MinervaBots

Centro de Tecnologia - UFRJ - Sala I-101 subsolo, Rio de Janeiro, Rio
de Janeiro
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Categorias




Combate




Combate

Rob6 Bigode Robo Bixcoito
(Combate Beetleweight 1,4kg) (Combate Beetleweight 1,4kg)

Robo MutAnt Rob6é Monxtro

(Combate Antweight 454g) (Combate Hobbyweight 5,4kg)






Arena de competicao da categoria Sumo



Sumo

robd Auterna robd Zé pequeno robo Valeska
(Sumo Auténomo 3kg) (Mini-sumé Auténomo 500g) (Sumé Radio Controlado 3kg)

robds Treta & Mc Brinquedo

(Sumo Auténomo Lego 1kg)



Sumo - Eletronica/Controle

Sensores de Oponente Sensores de Borda Acelerdmetro/Giroscopio
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Sumo - Mecanica

Analise do campo de visao
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Trekking
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Sensoriamento diverso e preciso
Adaptabilidade a condicoes adversas

Controle avancado



Trekking - Eletrénica/Controle

Sensores Ultrassom Encoder Acelerdmetro/Giroscopio
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Seguidor de Linha




Seguidor de Linha

Rob0 Presto
(Sequidor de Linha PRO)




Seguidor de Linha
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Seguidor de Linha
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Processo Seletivo

1° Fase: Formulario
2° Fase: Entrevista
3% Fase: Capacitacao

+ Periodo Trainee



Processo Seletivo

Gostou da equipe?

Entdo participe do
nosso Processo
Seletivo!
As inscricdes sao até

Em caso de davidas:

. . o dia 07/04!
minervabotscontato@gmail.com
Venha nos
(24) 98114-4683 - Leonardo Garcia visitar!

Nossa sala é
1-101
(subsolo do
C. ao lado

Coordenador do Processo Seletivo

dos
correios)



Equipe de Robotica da UFR]

Acompanhem nossas redes sociais!

£ facebook.com/minervabots
instagram.com/minervabots
B youtube.com/MinervaBots

Equipe UFR] MinervaBots - Sala I-101 - Centro de

Tecnologia da UFR), Cidade Universitaria - Rio de
Janeiro, R)




