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Este trabalho apresenta os resultados de uma metodologia de desenvolvimento de um robô móvel omnidirecional, 

projetado para operação em ambientes com restrições de espaço e locomoção. A crescente demanda por soluções 

automatizadas em setores como logística, manutenção industrial e segurança tem impulsionado a pesquisa em sistemas 

robóticos capazes de navegar com agilidade em espaços confinados. Robôs convencionais frequentemente enfrentam 

limitações de manobrabilidade, exigindo grandes áreas para realizar curvas e mudanças de direção, o que representa 

uma desvantagem significativa em corredores estreitos e ambientes obstruídos. A proposta desenvolvida neste trabalho 

consiste em um robô equipado com rodas omnidirecionais do tipo Mecanum, integrado a uma arquitetura de controle 

embarcada composta por um Raspberry Pi e um Arduino. A movimentação do robô baseia-se em um modelo 

cinemático direto, no qual as velocidades lineares e angulares desejadas são convertidas em velocidades de referência 

individuais para cada motor. O controle de velocidade utiliza controladores PID realimentados por encoders instalados 

em cada roda, com a malha de regulação fundamentada em modelos estimados dos motores. Além disso, o robô 

incorpora um sensor LIDAR para mapeamento do ambiente, detecção e desvio de obstáculos em tempo real, ampliando 

sua capacidade de navegação autônoma em ambientes complexos. Os resultados obtidos incluem a navegação bem-

sucedida em passagens estreitas, a realização de desvios dinâmicos e o posicionamento preciso em áreas de difícil 

acesso, validando a eficácia da locomoção omnidirecional como solução viável para ambientes restritos e desafiadores. 
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