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Resumo
Este protótipo é formado por três circuitos eletrônicos que serão responsáveis por controlar a rotação de um pequeno motor de passo aclopado a duas rodas (existindo outras duas como sustentabilidade da base do robô) sendo constituído por quatro circuitos integrados. O funcionamento deste circuito é de tal forma que existe um CI 555 operando como clock para contador up/down que tem a saída ligada a um decodificador binário/decimal de duas entradas o qual gera uma seqüência que será detectada pelas portas AND onde nas saídas, para bufferização, temos transistores de potência que devem ser dotados de radiadores de calor. Ainda terá dois interruptores no circuito eletrônico: um que condicionará a rotação horária ou anti-horária do motor de passo, aclopado às rodas dianteiras, que fará a mudança do sentido da roda quando houver o contato com certo obstáculo (no caso, a parede) e a outra chave que o livrará ou o travará por meio de ondas sonoras ajustáveis no dispositivo de sensibilidade de outro circuito eletrônico, podendo escolher as freqüências e a distância do som a ser reconhecido, movimentando a base do robô.  A aplicação de motores de passo é bastante vasta, tendo adaptação à lógica digital. Em computadores, podemos encontrá-los em seus periféricos que os usam em mesas gráficas, unidades de disco, ploterrs e etc. Também o encontramos na área da Robótica quando se fala de movimentação de braços e pés mecânicos com tal pré-determinação do seu movimento, sendo controlado por controles remotos, como o rádio-controle, o foto-controle, o controle acústico, e ainda desviar de obstáculos usando sensores de aproximação, de temperatura ou de toque. Sem falar que se podem criar interfaces entre o cérebro (CPU) e o movimento mecânico, constituindo, em suma, a chave para a Robótica. O movimento do motor de passo pode ser brusco ou suave, dependendo da freqüência e amplitude dos passos em relação à inércia em que ele se encontre.  Diferente dos motores comuns, os motores de passo têm aplicações específicas, ou seja, em rotações de eixos em um ou vários passos, dependendo de sinais fornecidos pelos circuitos digitais de comando. Podem ser usados em circuitos abertos, ou seja, sem qualquer realimentação de controle normalmente proporcionada por potenciômetros, codificadores, geradores tacométricos e assim por diante, evitando com isso, os problemas encontrados nesses sistemas, como instabilidade e ultrapassagem (overshoot), podendo substituir os servomotores convencionais. Nosso motivo principal de fazer tal projeto é o crescimento da importância na área Robótica para nossas vidas, vendo principalmente o lado industrial que utilizam muitos robôs para a sua produção, tendo uma ligação forte entre indústria e a Robótica.
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