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RESUMO

Introducio: A modalidade “Labirinto Inteligente” em competi¢des de robotica apresenta o desafio
de desenvolver um robo capaz de navegar de forma autbnoma em um ambiente com percursos
desconhecidos, exigindo que ele seja capaz de detectar obstaculos, decidir rotas e otimizar sua
trajetoria até a saida. Esse problema se configura como uma situagao classica de engenharia, pois
requer integracdo entre projeto mecanico, eletronica embarcada e algoritmos de tomada de decisao,
conciliando robustez estrutural com inteligéncia computacional. Para atender a essas exigéncias, a
equipe optou pelo uso de um chassi leve construido em impressoras 3D, garantindo a possibilidade de
ajustes rapidos no design, e rodas emborrachadas, que proporcionam melhor tragdo em diferentes
superficies. O sistema de movimentacdo foi baseado em motores N20 de 100 rpm, equilibrando forga
e precisdo nos deslocamentos curtos necessarios dentro do labirinto. Objetivos: O objetivo principal
do projeto foi projetar, construir e programar um robd autdnomo capaz de completar percursos de
labirinto de forma eficiente, minimizando erros de navegacao e otimizando o tempo de conclusdo da
prova. Metodologia: O desenvolvimento foi estruturado em trés etapas principais. No Projeto
Mecanico, o chassi foi elaborado com dimensdes compactas, permitindo que o robd se movimentasse
em corredores estreitos, a0 mesmo tempo em que mantinha estabilidade. As rodas emborrachadas
garantiram aderéncia e controle nas manobras de curva. No Projeto Eletronico, o microcontrolador
Arduino foi utilizado como unidade central, coordenando a leitura de sensores ultrassonicos e de
infravermelho para detectar obstaculos e medir distincias, além de controlar a rotagdo dos motores e
acionar o sistema de energia. A integracdo eletronica foi pensada para ser modular, permitindo
ajustes e substituicdes rapidas durante os testes. Na Programacao, a equipe empregou a linguagem
C/C++ no ambiente Arduino IDE, implementando algoritmos de navegagdo baseados em detecgdo de
paredes e estratégias de tomada de decisdo, utilizando a logica de “seguir parede” como base para
exploragdo do labirinto. Resultados Esperados: Durante os testes preliminares, o robé demonstrou
capacidade satisfatoria de reconhecer obstaculos e realizar desvios, conseguindo percorrer trajetos
curtos com precisao. Os principais desafios encontrados envolveram a calibra¢do dos sensores, que
inicialmente apresentaram leituras instaveis, € o ajuste da velocidade dos motores para evitar
derrapagens em curvas fechadas. Tais problemas foram solucionados com filtros de leitura e
alteragdes no controle de rotagdo. A expectativa para a competi¢ao € que o robd consiga percorrer
todo o labirinto em tempo reduzido, apresentando consisténcia em suas decisdes de

rota. Conclusao: Os objetivos foram alcangados na fase de prototipagem, com a constru¢do de um
robd capaz de navegar de forma autdnoma em ambientes controlados de teste, atendendo aos
requisitos basicos da modalidade. O projeto permitiu a equipe adquirir aprendizados relevantes sobre
a aplicagdo pratica de sensores, a integragao entre hardware e software e o desenvolvimento de
algoritmos de tomada de decisdao, conhecimentos fundamentais para competi¢des futuras e para o
avango em projetos mais complexos de robotica inteligente.
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