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“Venha também sobre mim a tua benignidade, 6 Senhor, e a tua

salvagdo, segundo a tua palavra.”

S1119:41



Cerne Tecnologia

A Cerne Tecnologia tem uma equipe preparada para desenvolvimento de projetos
eletrénicos em diversas areas: Médica, Entretenimento, Industrial, Robdtica, Cientifica,
Automobilistica, Aeronautica, etc. Trabalhamos com tecnologia microcontrolada usando o
PIC, ARM, AVR, 8051, dsPIC, PIC24, PIC32 além do Arduino, Raspberry, Beaglebone etc.
Desenvolvemos o projeto desde sua concepgdo até a entrega do produto final, passando
pelas etapas de esquema elétrico, prototipo e desenvolvimento de circuito impresso.

Desenvolvemos aplicativos para smartphones/tablets Android, iOS, Blackberry,
Windows Phone e no desenvolvimento de softwares a nivel PC para plataforma Windows,
usando ferramentas como o Visual Basic, C# e C++.

Atuamos na parte de montagem de placas, onde podemos fornecer ambos os
servigos de desenvolvimento de projetos e produgdo ou apenas um destes.

Desenvolvemos esquemas elétricos e layout de PCl, tanto em tecnologia
convencional como SMD.

Temos a flexibilidade de customizar um de nossos produtos, de modo a atender a
uma necessidade especifica do cliente, tornando o custo de desenvolvimento menor se
comparado a construgdo de um projeto desde a sua fase inicial.

Desenvolvemos e fornecemos kits didaticos para diversos microcontroladores além
de apostilas, livros e e-books.

Na hora de desenvolver um projeto ou equipar seu laboratério ndo hesite em nos
contatar. Entre em contato conosco através do enderego cerne-tec.com.br para obter mais
informagdes.

Conhecimento para o Desenvolvimento

cerne-tec.com.br
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Capitulo |
Metodologia de desenvolvimento

1. Introducao

Neste livro, abordaremos a programacao do robd Spot utilizando o
ambiente de simulagdo Webots, com foco na implementacdo e
controle através da linguagem C. O Spot, desenvolvido pela Boston
Dynamics, é um rob6 quadrupede avancado, amplamente utilizado em
pesquisas e aplicacdes industriais devido a sua versatilidade e
capacidade de operar em uma variedade de cendrios complexos. O
Webots é um simulador robusto e amplamente utilizado no campo da
robotica, oferecendo um ambiente de simulagao tridimensional que

permite a modelagem e o teste de sistemas robéticos de forma eficaz.

O Capitulo Il mergulhard no uso do Webots para programar e
simular o Spot. Iniciaremos com uma visdo geral do rob6é Spot,
destacando suas caracteristicas e capacidades, como a habilidade de
se locomover em terrenos irregulares e sua integracdo com sensores
avangados. Em seguida, exploraremos o ambiente de simulagao
Webots, incluindo a criacdo de projetos e a adicdo do Spot a

simulacao.



Capitulo |l

Programacao e Simulacao no Webots

1. Spot

O Spot da Boston Dynamics é um rob6 quadrupede altamente
avancado e versatil, projetado para operar em diversos ambientes e
realizar uma ampla gama de tarefas. Desenvolvido pela renomada
empresa de robdtica Boston Dynamics, o Spot se destaca por sua
mobilidade excepcional e capacidade de adaptagdao. Com
aproximadamente o tamanho de um cdao grande, o Spot possui
guatro pernas articuladas que lhe permitem navegar com agilidade
por terrenos irregulares, subir escadas e até mesmo recuperar-se de
guedas ou empurrdes. Sua estrutura robusta e design equilibrado o
tornam capaz de operar tanto em ambientes internos quanto

externos.

O Spot é equipado com uma variedade de sensores e cameras
que lhe conferem percepcdao 360 graus do ambiente ao seu redor.
Isso permite que ele mapeie seu entorno, evite obstdculos e tome

decisGes autébnomas em tempo real. Além disso, o robé pode ser



controlado remotamente por um operador humano quando

necessario.

https://bostondynamics.com/products/spot/

Uma das caracteristicas mais notdveis do Spot é sua
modularidade. Ele possui uma plataforma na parte superior do corpo
onde podem ser acoplados diversos tipos de equipamentos e
ferramentas, dependendo da tarefa a ser realizada. Isso o torna
extremamente versatil, podendo ser utilizado em uma ampla gama
de aplicacdes, desde inspe¢des industriais e construcdo civil até
operacdOes de busca e resgate e exploracdo de ambientes perigosos.
O Spot é capaz de transportar cargas, abrir portas, coletar dados,
realizar medi¢cOes e até mesmo executar tarefas mais complexas

quando equipado com bragos robdticos. Sua bateria recarregdvel



oferece autonomia para operar por varias horas, dependendo da

intensidade do uso.

A Boston Dynamics tem continuamente aprimorado o software
e as capacidades do Spot, tornando-o cada vez mais inteligente e
adaptavel. O rob6 tem sido utilizado em diversos setores, incluindo
industria, construcdo, seguranca publica e pesquisa cientifica,
demonstrando seu potencial para revolucionar a forma como
interagimos com maquinas em ambientes complexos. Apesar de sua
aparéncia por vezes considerada "inquietante" devido ao seu
movimento fluido e animal-like, o Spot representa um marco
significativo na evolugdo da robdtica mdével e autdbnoma, abrindo
caminho para novas possibilidades na interacdao entre humanos e

robos no futuro.

2. Webots

O Webots é um software de simulagao de robds de cddigo
aberto e multiplataforma, amplamente utilizado em industrias,
educacdo e pesquisa. Ele oferece um ambiente completo de

desenvolvimento para modelar, programar e simular robos.



Desenvolvido pela Cyberbotics, o Webots permite a criacdo de
mundos virtuais 3D com propriedades fisicas como massa, juntas e
coeficientes de friccdo. Os usuarios podem adicionar objetos passivos
simples ou rob6s mdveis ativos, programaveis em linguagens como C,
C++, Python, Java, MATLAB e ROS. O download pode ser feito através

do link abaixo, sendo esta obra feita na versao R2023b.

https://cyberbotics.com/

O Webots é conhecido por sua interface grafica moderna,
motor de fisica baseado no ODE (Open Dynamics Engine) e
renderizacdo com OpenGL. Ele suporta a importacdo de modelos CAD
e mapas do OpenStreetMap, facilitando a criacdo de simulacbes
complexas. Além disso, as simula¢cdes podem ser exportadas como
filmes, cenas HTML interativas ou até mesmo transmitidas para

navegadores web usando WebGL e WebSockets.

Ele permite a criacdo de ambientes virtuais nos quais diferentes
tipos de robbs podem ser simulados com precisdo, oferecendo
suporte para uma variedade de robds moéveis, manipuladores, drones
e outros dispositivos autbnomos. O Webots é compativel com
multiplas linguagens de programacao, como C, C++, Python, Java e

MATLAB, facilitando a integracdo de diferentes algoritmos e técnicas
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