Guia de Pecas e Componentes
(Hardware) para a FTC

Introducao: A Base Fisica do Robd

O hardware, ou as Pecas e Componentes, é a fundacao fisica do robd FTC. A escolha
e a integracao desses componentes sdo cruciais para a funcionalidade, durabilidade e
desempenho do robd. Este guia detalha os sistemas de construg¢do, a eletronica de
controle e os sensores essenciais.

1. Sistemas de Construcao (Basico)

O FTC permite o uso de diversos sistemas de constru¢do, mas a maioria das equipes
de alto nivel utiliza sistemas modulares de metal.

1.1. Sistemas Populares

REV Robotics: Conhecido por seu sistema de extrusao de aluminio
(Extrusion System) e componentes eletrdnicos integrados. E leve e flexivel
para prototipagem.

goBILDA: Oferece um sistema métrico (4mm e 8mm) com uma vasta
biblioteca de pecas estruturais, engrenagens e rolamentos. E conhecido pela
sua rigidez e precisao.

TETRIX: Um sistema mais tradicional, baseado em furos e vigas, ainda utilizado,
mas menos comum em designs de ponta devido a menor rigidez em
comparacao com os sistemas de canal.

1.2. Melhores Praticas de Construcao

Rigidez Estrutural: Use suportes angulares (gussets) e vigas em forma de
canal (channel) para evitar a flexao (flex) do chassi e dos mecanismos. A
rigidez é



fundamental para a precisdo da programacao.

Alinhamento: Garanta que todos os eixos (axles) e rolamentos
(bearings) estejam perfeitamente alinhados para reduzir o atrito e o

desgaste.

Fixagdo: Use parafusos de cabeca chata (flat head) em superficies de

deslizamento e porcas de nylon (nylock nuts) ou travas de rosca (thread

locker) em conexdes criticas para evitar que se soltem durante a vibracao da

partida.

2. Eletronica e Sistema de Controle

(Intermedié I'iO) O coracdo do robo é o sistema de controle, centrado

no REV Control Hub.

2.1. O REV Control Hub

O Control Hub é um dispositivo “tudo-em-um” que combina o computador de bordo
(Robot Controller), o controlador de motores, o controlador de servos e o sensor IMU

(Unidade de Medicao Inercial).

Porta/Conexao

Funcao

Dica de Uso

Motor Ports
(0-3)

Conexdo para motores DC (ex:
REV HD Hex Motor).

Use motores com encoders
para controle de posicdo
preciso.

Servo Ports
(0-5)

Conexao para servos
padrao e servos continuos.

Defina as posi¢des de servo
no cédigo com base em
testes

praticos.

I2C Ports

Conexdo para sensores digitais
avancados (ex: sensor de cor,
sensor de distancia).

Use o I2C para reduzir a
confusao de cabos e aumentar
a precisao dos dados.




IMU Sensor de giroscopio e Essencial para manter o robd
acelerédmetro interno. em linha reta e para rotac¢des

precisas no auténomo.

2.2. Gerenciamento de Energia

Bateria Principal: Use apenas as baterias aprovadas pelo FTC. Monitore a
tensdo da bateria no codigo para evitar falhas durante a partida.

Fiacao (Wiring): Mantenha a fiacdo limpa e organizada. Use cores
diferentes para cabos de motor, servo e sensor. Cabos soltos podem ser
cortados ou desconectados durante a partida.

3. Motores e Atuadores (Avancado)

A escolha e o dimensionamento dos atuadores (motores e servos) determinam a
capacidade de trabalho do robé.

3.1. Motores DC e Relacao de Transmissao (Gearing)
Torque vs. Velocidade: Entenda o trade-off. Um motor com alta relacao
de transmissao (gear ratio) terd mais torque (forca) e menos velocidade.

Calculo de Relagao: Calcule a relacdo de transmissao necessaria para o

seu mecanismo (ex: elevador) com base no peso que ele precisa levantar e
na velocidade desejada.

Motores com Encoder: Use motores com encoders (como os REV HD Hex
Motor com encoder) para permitir que o software saiba exatamente a posicdo
ou a velocidade do motor. Isso é crucial para o controle de posicao (PID).

3.2. Servos e Servos Continuos

Servos Padrao: Usados para posicionamento angular preciso (ex:
garras, liberadores de pecas).

Servos Continuos: Funcionam como motores de baixa poténcia,



permitindo rotacdo continua, mas com controle de velocidade em vez de
posicao.

4. Sensores e Visao Computacional (Avancado)

Sensores sao os “olhos” e “ouvidos” do robd, essenciais para a fase autdnoma.
4.1. Sensores Essenciais

Sensor de Distancia (Range Sensor): Usado para medir a distancia até
paredes ou objetos, auxiliando na navegag¢do e no posicionamento.

Sensor de Cor (Color Sensor): Usado para identificar pecas do jogo ou linhas

Nno campo.

Encoder: Embora integrados aos motores, 0os encoders sdo sensores que
medem a rotacdo do eixo, permitindo o controle de distancia e posicao.

4.2. Visao Computacional

Camera: A camera (seja a do Control Hub ou uma webcam USB) é usada
para visdo computacional.

OpenCV e EasyOpenCV: Bibliotecas de software usadas para processar
as imagens da camera.

Deteccao de Padrdes: Identificar a posicao de um cone ou peca do jogo.

Localizagdo: Usar a camera para localizar o robd no campo (ex:

AprilTags).
Dica de Hardware Descricao
Teste de Carga Teste todos os mecanismos sob a carga maxima esperada.

Um elevador que funciona vazio pode falhar com o peso da
peca do jogo.

Pecas de Reposicao Mantenha um estoque de pecas de desgaste comum
(parafusos, porcas, engrenagens, cabos) para reparos rapidos
na competicao.




Documentacao Mantenha um inventario detalhado de todas as pecas e
do Hardware suas localiza¢bes no robd.

Conclusao

O dominio do hardware no FTC exige um equilibrio entre a escolha de componentes
robustos e a integracdo eletrdnica limpa. Ao entender as capacidades e limitagdes
dos sistemas de construcdo, otimizar a fiacdo e utilizar sensores avancados, sua
equipe construira um robd nao apenas forte, mas também inteligente e confiavel.



