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Area de conhecimento (Tabela CN Pq): 1.03.03.04-9 Sistemas de Informagao

A robotica e a automag@o sdo areas essenciais no cendrio tecnoldgico atual, e a compreensao dos sensores
utilizados se faz necessaria para o desenvolvimento de sistemas autdonomos inteligentes. A percepcdo e interacdo
desses sistemas com o ambiente dependem do entendimento e da integracdo de dispositivos como beacons, LIDAR e
unidades inerciais de medi¢ao (IMU). Contudo, ha pouca disponibilidade de materiais didaticos praticos que abordam
o funcionamento ¢ a integragdo desses sensores no contexto da robotica, dificultando a formag@o de profissionais e
pesquisadores, especialmente em aplicagdes como navegacdo e percep¢do ambiental. Este trabalho busca suprir essa
lacuna por meio da demonstragdo pratica do funcionamento e da integragdo de trés sensores amplamente utilizados:
beacons da Marvelmind, LiDAR e IMU. Foram realizados testes que ilustraram suas funcionalidades, destacando
caracteristicas operacionais, potencialidades e limitagdes. Os resultados confirmaram a eficacia desses sensores,
evidenciando sua aplicabilidade em tarefas fundamentais de localizagdo, mapeamento e controle de movimento em
sistemas autonomos. Essa iniciativa contribui para a formagdo de recursos didaticos sobre sensores, promovendo a
disseminacdo de conhecimento pratico e facilitando o aprendizado e a pesquisa em robdtica, capacitando estudantes e
profissionais no desenvolvimento de sistemas auténomos mais robustos e inovadores.

Palavras-chave: Robotica; Ensino; LiDAR; IMU; Beacon; Mapeamento;

Agradecimentos: Agradecemos ao Instituto Federal da Paraiba — Campus Cajazeiras, ao Laboratorio de Sistemas
Inteligentes (LABSIN) pelo suporte técnico e infraestrutura, e aos professores orientadores que contribuiram para o
desenvolvimento deste projeto.

Anais do Simpésio de Pesquisa, Inovagédo e Pés-Graduagdo do IFPB - Vol. 6 (2025)
Jodio Pessoa - Parafba, 23 a 25 de julho de 2025


mailto:jose.muniz@academico.ifpb.edu.br
mailto:raphaell.sousa@ifpb.edu.br

