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Resumo - Este artigo demonstra o desenvolvimento de um robd aquatico que fica submerso e opera de
forma autbnoma que é capaz de se movimentar no fundo da piscina através de rodas, sucgioando a agua
da piscina a fim de filtrar e limpar os residuos depositados no fundo. Seu funcionamento é baseado em um
circuito com o microcontrolador PIC16F877A. O robd possui sensores que detectaram as paredes, ou outros
obstaculos quaisquer. O robd se movimenta em um padréo do tipo zig-zag varrendo todo o fundo da piscina
utilizando dois motores e quatro rodas. A maquina possui um cordao umbilical que leva a energia
necessdria para o rob6, ou seja, a fonte de energia fica fora da agua localizada préxima da piscina. Para o
funcionamento do sistema de controle utiliza-se a tenséo de 12V CC e para o sistema de succao e filtragem
tensdo de 220V CA. O robd se movimenta sempre para frente, caso encontre um obstaculo ele ir4 desviar,
manobrando a maquina, assim como faria no momento em que encontra de uma das paredes que delimita a
piscina, e continuara seguindo em frente de modo a limpar toda piscina mantendo sempre o padréo zig-zag.
Neste primeiro protétipo do rob6 limpador, as piscinas devem ser quadradas ou retangulares.
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Introducéo O protétipo desenvolvido nesta pesquisa utiliza
pecas faceis de serem encontradas no mercado
A idéia de criar este tipo de robd surgiu a partir nacional, como pecas utlizadas em outros
de pesquisas e conversando com pessoas que equipamentos e devidamente aproveitadas em
possuem piscina na propria residéncia. geral de baixo custo.

Quando uma residéncia tem piscina €
necessaria uma limpeza constante para manter
sua conservacao, inclusive na reciclagem de agua
via filtragem. Em geral para a limpeza de uma
piscina semi-olimpica sdo necesséarios duas
pessoas, e o0 tempo de Ilimpeza é de
aproximadamente 45 minutos para limpa-la.

Para um robd a tarefa de limpar uma piscina é
mais facil e pratica, além de ser muito mais rapida
do que se fosse limpa por seres humanos. Existem
diversos rob6s limpadores de piscinas ho
mercado, como pode ser observado na Figura 1.

Rob6s que limpam piscinas em geral limpam o
fundo e algu_ns até as bordas_utilizando para isto Figura 1- Robés da iRobot
aspiradores, jatos, escovas e sistemas de filtragem
e até mesmo robds que limpam somente as

paredes ficando presos na mesma por um sistema Desenvolvimento do Robd Limpador de Piscina

de succdo. Os robds encontrados no mercado

conseguem limpar piscinas que séo feitas de O robé foi projetado de forma modular para

azulejo e.concreto. . garantir que a agua nao entre, ou seja, o robd esta
O maior problema nos robos encontrados no totalmente vedado no qual as pecas de encaixam

mercado € que todos s&o importados e 0s precos uma nas outras conforme mostra a Figura 2. As

inviabilizam seu uso aqui no Brasil. Estes pecas sdo fixadas uma nas outras através de

aparelhos possuem custo que variam de 300 até parafusos e vedacdo com borracha

1200 doélares americanos.
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A parte de tras, conforme pode ser visto na
Figura 2, esta divida em trés partes de modo que
existe uma peca para cada formado, no qual se
encaixam para garantir a vedacao de agua.

As bombas de filtragem estdo uma em cada
lateral e uma central isoladas estruturalmente
para garantir que a agua ficara contida para que
ndo afete os outros componentes que estdo na
parte posterior do robd. Na parte dianteira estdo
0s motores isolados da parte de tras. Este formato
do robd feito por partes e uma peca encaixando na
outra além de garantr a vedacdo, também
proporciona mais facilidade e mobilidade para a
troca ou manutencdo de alguns componente
dentro do robé.
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Vista em perspectiva da Base do Robot

Figura 2- Vista da base do Robd.

Um robé limpador de piscinas é autbnomo e
definido como um robd que é capaz de seguir um
trajeto pré-definido sem o auxilio humano.

Este rob6 possui varios sensores de contato
distribuidos na parte frontal, traseira e lateral da
maquina. Foram colocados trés sensores na
frente, um em cada lateral e dois atrés, conforme
pode ser visto na Figura 3.

Este tipo de sensor detecta obstaculos com
contato fisico, podendo ser uma das paredes da
piscina, um outro robd ou até mesmo algum objeto
gue esteja no fundo da piscina.

Em relagdo ao tamanho da piscina, o robd
podera se movimentar em qualquer piscina que
tenha um formato quadrado ou retangular, dado o
padrdo de funcionamento do tipo zig-zag.

N |2
Dy

Figura 3- Vista lateral do Robd.
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Primeiramente foi montada a estrutura do rob6
utilizando como material o aluminio. O robd tem
um tamanho aproximado de 340x220x220 mm.
Nesta estrutura de aluminio todos 0os componentes
serdo fixados e isolados hermeticamente, tanto os
mecanicos quanto o0s eletrdnicos. Na parte
traseira, ficaram os dois motores e as trés bombas
de maquina de lavar roupas.

As bombas séo responsaveis pela filtragem da
agua da piscina via succédo da agua.

Em seguida, serdo adicionados os motores de
corrente continua com caixas de reducao, fixados
nas quatro rodas especiais para se deslocar
dentro da agua.

A estrutura do robd é dividida em trés partes:

e Frente ficarA o0s motores, sendo
acoplados no eixo de cada roda na
frente.

e Meio tera uma estrutura toda perfurada
para que a agua entre no meio do robhd
facilitando a sua inundacédo e para que
fique totalmente submerso.

* Tras ficara o circuito e as trés bombas.

Os motores serdo acoplados diretamente no
eixo das rodas dianteiras do robd. As rodas
traseiras terdo um eixo fazendo a ligacao entre si a
fim de ter um melhor controle para as curvas do
robd. O robd possui alimentagéo tanto em corrente
alternada quanto continua. A corrente e tensao
continuas sdo de 12V e 2A obtidos via um
transformador fora da agua e préximo da piscina
localizado dentro da caixa de alimentagdo elétrica
do robd. Como os motores do robd irdo trabalhar
com uma tenséo de 12V CC, serd necesséario um
regulador de tensdo (7805) para condicionar a
tensdo para 5V CC para alimentar o sistema de
controle.

Sendo um robd automético, toda a légica de
movimentacdo e controle € realizada pelo
microcontrolador PIC 16F877. Para a légica de
controle de movimento, bem como o controle dos
motores, quando comecar e terminar a limpeza da
piscina é feito através do Programa mikroC. Neste
programa toda a légica é feita na linguagem de
programacéo C.

Funcionamento do Rob6 Limpador de Piscina

Para um melhor entendimento e funcionamento
do projeto, a Figura 4 mostra o fluxograma do
funcionamento do robé.

Para o rob6 se movimentar, o motor da direita
(MD) e o motor da esquerda (ME) serdo acionados
simultaneamente. Caso algum sensor detecte um
obstaculo, como mostrado no fluxograma, o
sensor da esquerda (SE), o motor da direita ira
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parar para que o robd gire para o lado esquerdo a
fim de desviar do obstaculo e continuar em
movimento. Se o sensor da direita (SD) detectar
um obstaculo, o motor da direita ira parar para o
robd virar & esquerda. O robd irA movimentar-se
em toda extensdo da piscina em movimento zig-
zag e ao terminar, os motores MD e ME serd

desligados.
Inicio

D= 0N
ME = ON

¥
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Auto ajuste da
direcan £0=Trua
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Figura 4- Fluxograma

Para limpar a piscina, o robd tem trés bombas
similares as utilizadas em maquina de lavar roupa
(Figura 5), adaptadas para fazer a succdo e
filtragem da agua.

A bombas estéo dispostas na parte de tras do
robd, sendo necessarias trés para que seja filtrado
um alto volume de agua de uma s6 vez e o robd
passa somente uma vez na piscina.

As escovas de limpeza ficaram entre a entrada
de agua das bombas para que a sujeira sai do
fundo da piscina, onde sera sugada pelas bombas
e posteriormente filtrada. S&o usadas duas
escovas para que a sujeira ndo espalhe muito e
seja sugada rapidamente. Apés a agua ter sido
filtrada a mesma volta para a piscina.

As escovas sdo coladas na carcagca do robd
podendo serem trocadas com o desgaste da
limpeza da piscina.
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O filtro ficara na parte de tras, dentro de um
recipiente retangular. Para o filtro é usado um
pano fino que pode ser trocado sempre que
necessario.

O robd possui um cabo de aco plastificado de
espessura de 5 mm para facilitar a sua entrada e
saida dentro da piscina e assegurar que o robd
alcancara o fundo da piscina e bem como sair.
Além do cabo auxiliador, o rob6 tera um cabo
alimentador para o funcionamento do circuito e
das bombas.

Figura 5- Bomba para a filtragem da agua da
piscina

Resultados

Esta maquina esta em fase inicial de
montagens e fabricacdo das pecas mecanicas.
Assim sendo, os Unicos resultados obtidos até o
momento sdo referentes a testes individuais dos
componentes que fazem parte deste robd.

Conclusao

Através deste trabalho, aprende-se na pratica
como montar um rob6 utilizando conceitos de
robotica, mecénica e eletrbnica.

O maior desafio estd na montagem da estrutura
da maquina.

O objetivo principal no decorrer do
desenvolvimento do robdé foi garantir que néo
entrara agua quando estiver montado.

Foi dedicado muito tempo no desenvolvimento
da estrutura do robb6. A melhor maneira
encontrada e desenvolvida foi projeta-lo em um
formato do tipo modular e para fixacdo com
parafusos.

Para a filtragem da agua, foi usado bombas de
maquinas de lavar roupa que além de ter um baixo
custo, tem uma alta pressdo e consegue sugar a
agua rapidamente.
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