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Aluno de engenharia de
computacao - UFG. Entusiasta em
varios projetos ligados a area de
tecnologia e educacao.
Participacao em torneios de
robotica, métodos de educacao nao
formais, desenvolvimento de uma
plataforma educacional e empresa
de impressdes 3d e moldes de
resina.
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e 22 Nucleos
o 2,4 GHz

Apple A10 Fusion

e 4 Nucleos
o 2,4 GHz




APOLLO 11

1024 KHz

73 Kb de ROM

4 Kb de Memdéria de corda
4100 portas logicas NOR

w >







Atmega328P

16 MHz

14 GPIO

6 Analog In
32 Kb de flash
5 Volts
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ARDUINO
ATHEART
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Programa mBot

repetir para sempre
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Blink

or power the board

// initialize digital pin LED BUILTIN as an output.
pinMode {LED BUILTIN, OUTFUTI};

J/ the loop function runs over and over again forever

void loop() |
digitalWrite (LED BUILTIN, HIGH);
delay {1000} ;
digitalWrite (LED BUILTIN, LOW);
delay(1000);

// turn the LED on (HIGH i3 the voltage lew
'/ wait for a second
[/ turn the LED off by making the voltage LO
// wait for a second
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Esp8266

11 GPIO

160 MHz

1 Analog 1in

32 Kb de flash
3.3 Volts
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Nucleo de Robética
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« Competicdo Brasileira de Roboética (CBR) e Latino Americana (LARC)
— |EEE Standard Educational Kits (SEK)
— |EEE OPEN
— IEEE Very Small Size Soccer
— Robocup Simulation 2D
— |EEE Humanoid Robot Racing
e |ron Cup
— Mini-sumo6 de Robds
— Corrida de seguidores de linha
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Arduino Pro Mini Micro Motor N20 Driver TB6612

Sensor de Linha
QRE1113 Roda ¢ 28mm Bateria 18650
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« Organizacao da Olimpiada Brasileira de robética (OBR)
— Competicao voltada ao publico infantil

*Ensino fundamental
*Ensino médio

* Projeto Telma Regina
— Projeto social para lecionar robética para criancas

* Pequiduino
— Minicurso de arduino ministrado para diversos publicos






JAQUELINE VASCONCELOS - DESIGNER

e Especialista em Comunicacao e Semiodtica
pela UGF-RJ/2012 e graduacao em Design com
habilitacdao em Comunicacao pela
PUC-GO/2008. Atua como designer grafico
pela Agéncia Brasil Central no Instituto
Mauro Borges de Pesquisas e Estudos
Socioeconémicos. Tem experiéncia na area
de desenho industrial grafico, com énfase
em design de comunicacao visual e foco de
pesquisa em visualizacao de dados e
informacdes, arquitetura de informacgao,
UI/UX, editoragcao e design para midias

audiovisuais.



LUES FERNANDOD - ELETRONICA

e Aluno de engenharia de computacao - UFG.
Tem 8 anos de experiéncia com eletroénica
pratica, é entusiasta em varios projetos
ligados a area de tecnologia.
Participacao em torneios de robdtica,
construcao , desenvolvimento de uma
plataforma educacional e empresa de
impressdoes 3d e moldes de resina.




LUCAS DE ASSIS - PROGRAMADOR

e Engenheiro Eletricista pela EMC - Universidade
Federal de Goias. Durante a graduacao
co-fundou o Nucleo de Robotica Pequi Mecanico
- UFG e tornou-se coordenador da equipe de
futebol de robdés (categoria IEEE Very Small
Size Soccer). Mestre em Ciéncia da Computacao
pelo INF - Universidade Federal de Goias,
sendo bolsista CAPES. Durante o mestrado
continuou a pesquisa com a tematica de futebol
de robb6s, com o foco na movimentacao e geracao
de trajetdrias para robdés méveis. Atualmente é
Doutorando em Ciéncia da Computacao pela
Universidade Federal de Goias. Possui
experiéncia nas areas de Robdética, Eletronica
Embarcada, Internet das Coisas, Inteligéncia
Computacional, Computacao Evolutiva e
Aprendizado de Maquina.




[DEIA INICIAL

e Desenvolvida por alunos que tiveram experiéncias em:
o Competicoes de robodtica
o Aulas para as mais diversas idades!
o Experiéncia com varios ambientes educacionais.

e Resultado:
o Kit realmente aplicavel e flexivel
o Plataforma educacional para varios niveis
o Desenvolvimento totalmente Open Source



Jaque

e Identidade
Visual

e Partes mecanicas
e conexoes

NO ROBOX!

Luis Lucas

e Placas e e
sensores
acessiveis a
todos os niveis

Desenvolvimento
de todo o
protocolo de
comunicacao



PLATAFORMA DE PROGRAMACAD

Mével Blocos Cdédigo

e Celular e Intuitiva para e Baseada em

e Comandos criancas arduino ou
prontos e Comandos reais python

e Criancas a e Criancas a e Liberdade
partir de 5 partir de 8 e 10 a 800

anos anos



MECANICA

e Parte eletrodnica encapsulada, mas que pode ser alterada!
e Parte mecanica baseada em projetos

e Em testes!!!



Infantil

Focado na
interacao
Relacionado com
O corpo humano

EDUCACIONAL

Médio

Baseado na OBR
e dia a dia
Relacionado com
fendmenos
fisicos basicos

Universitario

Uma plataforma
robusta de
desenvolvimento
colaborativo
GitLab!!!



INOVACKO

Totalmente integrado com Wifi e e Brasileiro
BLE

e Baixo custo
Planos de aula completamente

prontos

e Flexibiliade

Beneficios da comunidade Open
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