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RESUMO

O presente projeto aborda o desafio da modalidade Performance Artistica com integragdo de sistemas
alinhado ao tema "Planeta Agua".O objetivo é apresentar uma pega teatral que utiliza um conjunto de
robds autdnomos e um drone para encenar a pe¢a "Erro 404 Agua ndo encontrada", explorando a
interacao entre robo-robd e robd-ator em uma narrativa sobre as consequéncias da polui¢ao e da crise
hidrica. O enredo acontece um sonho de dois irmaos que ndo se importam com o meio ambiente e
veem neste sonho como serd o futuro do planeta se continuarem com as mesmas agdes. A metodologia
foi dividida em: Construgdo do enredo, Construgdo técnica (Projeto Mecénico, Projeto Eletronico e
Programagdo) e Ensaios. O enredo foi construido por meio de vérias reunides e juncdo de ideias do
grupo todo. O Projeto Mecénico envolve a construgio dos robds “Aquabot” e “Orion” com chassis
em LEGO Mindstorms, complementados por pecas customizadas. O drone utilizado ¢ um modelo
Tello, integrado a performance. Ele participara na peca teatral como uma nave que deixara o robd na
cena. O Projeto Eletronico utiliza a unidade de processamento do LEGO Mindstorms e Arduino para
gerenciar os sensores de cor e os servo-motores dos respectivos sistemas. A programagdo € a
comunicagdo representam o nucleo da integracdo: os robdos LEGO comunicam-se entre si via
Bluetooth para coordenar acgdes conjuntas, enquanto a sincronizagdo geral da performance,
envolvendo os robos Arduino e o drone, € realizada com base no tempo. O drone Tello ¢ programado
através de seu aplicativo dedicado para executar uma sequéncia de voo autbnoma — decolar, voar
até um ponto pré-determinado do cenario e pousar — em momentos especificos da narrativa, alinhado
temporalmente com as agdes dos outros robds. Uma das principais dificuldades encontradas foi
garantir a precisao da sincronizagdo baseada em tempo entre sistemas distintos (Arduino e Drone), o
que foi solucionado através de ensaios exaustivos e da criacdo de uma "timeline" de eventos com
margens de seguranca para cada ag¢do. Outro desafio foi a estabilidade da comunicacdo Bluetooth
entre os robds LEGO em um ambiente com potencial interferéncia de sinais; a solugdo foi estabelecer
um protocolo de pareamento exclusivo no inicio da performance e realizar testes em diferentes
condig¢des de radio frequéncia. Conclui-se que os objetivos de integragdo das plataformas e automagao
da performance foram atingidos na fase de prototipagem, proporcionando um aprendizado
aprofundado sobre sistemas multi-robos e diferentes protocolos de comunicagao.
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