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INTRODUCAO
Este trabalho propde a construcdo e o aprimoramento do LivreBot (KRICHANSKI, 2024), um

prototipo de robd movel para aplicacdo em sistemas multirroboticos do tipo enxame. O projeto
preserva requisitos essenciais de plataformas consolidadas como e-puck (MONDADA et al.,
2009) e Kilobot (RUBENSTEIN; AHLER; NAGPAL, 2012), mas a custos substancialmente
reduzidos, viabilizando sua reproducdo em pesquisas e aplicagdo em escolas publicas
brasileiras para o ensino de robdtica em Ciéncia, Tecnologia, Engenharia e Matematica
(STEM).

DESENVOLVIMENTO
Os requisitos do projeto LivreBot foram definidos com base em uma revisao bibliografica, que

analisou criticamente as arquiteturas de robods de referéncia como o HeRo 2.0 (modularidade e
codigo aberto) (REZECK et al., 2022), o e-puck (robustez e sensores versateis) (MONDADA
et al., 2009) e o Kilobot (baixo custo e simplicidade) (RUBENSTEIN; AHLER; NAGPAL,
2012). Para operacionalizar essa analise, realizou-se um estudo comparativo de 11
componentes-chave, categorizados em sensores, modulos de comunicagao e atuadores, visando
fundamentar as escolhas técnicas do LivreBot entre funcionalidade e miniaturizagao.

A concepgao do hardware foi realizada no EasyEDA, selecionado pela familiaridade da equipe
e recursos colaborativos. Os prototipos iniciais foram fabricados por um fornecedor
internacional para garantir qualidade na validagao do projeto. Contudo, planeja-se a transi¢ao
para prototipagem local quando a institui¢ao dispuser de infraestrutura propria, visando reduzir
custos, agilizar novas versdes e viabilizar a replicacdo da placa por outros pesquisadores da
instituicao.

RESULTADOS
Como resultado do projeto e face aos desafios de soldagem de componentes Surface Mount
Device (SMD), optou-se pela construgdo de um prototipo de validagdo em uma placa de
fenolite. Esta abordagem permitiu a utilizagdo de componentes de tecnologia Dual In-line
Package (DIP) e through-hole para verificacao da arquitetura elétrica. A Figura 1 apresenta o
prototipo da Printed Circuit Board (PCB) apos a fabricagdo e montagem de alguns
componentes, enquanto a Figura 2 mostra o prototipo construido em fenolite.
A valida¢do funcional deste protétipo confirmou a operacdo adequada do microcontrolador e
motores de passo quando alimentados via USB. No entanto, a fase de testes revelou trés
questdes principais a serem corrigidas na atualiza¢do subsequente do hardware:
¢ Foi identificada uma incompatibilidade de pinagem no conector do motor, onde a posi¢ao
do pino de alimentacao (VCC) na PCB nao correspondia a configuragao do atuador fisico,
exigindo uma adaptagdo temporaria com fios (jumper) para o funcionamento.
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e Sob alimentacdo por bateria, observou-se uma limitacdo de corrente que impede o
acionamento simultaneo de ambos os motores.

e A inspe¢do da PCB fabricada revelou que os pads dos LEDs RGB possuem dimensdes
excessivamente reduzidas para uma soldagem manual confidvel.

CONSIDERACOES FINAIS

Este trabalho validou o projeto eletronico e expds oportunidades de melhoria, como a
adequacgdo da capacidade de fornecimento energético das baterias aos requisitos de consumo
do robd, bem como o redesign do desenho do conector dos motores e dos pads dos LEDs para
facilitar a soldagem. A versdo revisada do hardware permitira experimentos completos de
mobilidade e comunicacao.

Palavras-chave: enxame de robds; robos de baixo-custo; robotica movel.

ILUSTRACOES

(a) Frente. (b) Verso.
Figura 1. PCI do LivreBot parcialmente montada.
Fonte: Luciano de Abreu Wayand.

Figura 2. Prototipo em fenolite, com carcaca impressa em PLA e rodas em PETG.
Fonte: A autora.
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