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No presente trabalho, foi desenvolvida uma placa destinada a conectar o controlador Intel Galileo, um
computador embarcado open source, com motores, além de implementar sensores inerciais: um
acelerdmetro, um giroscopio e uma bussola. Foram desenhados os esquemadticos relativos ao circuito a
ser implementado, produzido o layout para a placa e fabricada a placa em uma fresa CNC. Também
foram comprados os componentes necessarios para a montagem final. Os motores utilizados no projeto
sao os servo-motores Dynamixel RX-64, que utilizam o padrao RS485 de comunicagdo — um dos mais
utilizados no mundo devido a suas excelentes taxas de transmissdo. No entanto, computadores
convencionais ndo suportam esses barramentos, e dai surge a necessidade de conversao.

Pode-se dividir o sistema projetado em trés partes: a rede de conversao RS485-TTL, o circuito de
acionamento dos motores e a implementacdo de sensores inerciais. Tais sensores sdo um giroscopio,
um acelerdmetro e uma bussola.

Atualmente, esta sendo aprimorada a técnica de soldagem dos componentes a placa, processo muito
sofisticado devido as dimensdes reduzidas do equipamento. Apds a soldagem, o hardware estd pronto
se Inicia a programagao ¢ aplicacao da placa em um robd.



