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A robótica e a automação são áreas essenciais no cenário tecnológico atual, e a compreensão dos sensores 

utilizados se faz necessária para o desenvolvimento de sistemas autônomos inteligentes. A percepção e interação 
desses sistemas com o ambiente dependem do entendimento e da integração de dispositivos como beacons, LiDAR e 
unidades inerciais de medição (IMU). Contudo, há pouca disponibilidade de materiais didáticos práticos que abordam 
o funcionamento e a integração desses sensores no contexto da robótica, dificultando a formação de profissionais e 
pesquisadores, especialmente em aplicações como navegação e percepção ambiental. Este trabalho busca suprir essa 
lacuna por meio da demonstração prática do funcionamento e da integração de três sensores amplamente utilizados: 
beacons da Marvelmind, LiDAR e IMU. Foram realizados testes que ilustraram suas funcionalidades, destacando 
características operacionais, potencialidades e limitações. Os resultados confirmaram a eficácia desses sensores, 
evidenciando sua aplicabilidade em tarefas fundamentais de localização, mapeamento e controle de movimento em 
sistemas autônomos. Essa iniciativa contribui para a formação de recursos didáticos sobre sensores, promovendo a 
disseminação de conhecimento prático e facilitando o aprendizado e a pesquisa em robótica, capacitando estudantes e 
profissionais no desenvolvimento de sistemas autônomos mais robustos e inovadores.  
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