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RESUMO

O presente trabalho detalha o projeto e a construcdo evolutiva de uma plataforma de robdtica movel autonoma,
intitulada M.T.E.X, concebida para transformar conceitos tedricos em aplicagdes praticas. Seu objetivo
principal € duplo: atuar como ferramenta didatica interativa para o aprendizado de eletronica, programacao e
mecénica e servir como instrumento de engajamento e divulgacdo cientifica em eventos de extensdo,
aproximando a tecnologia da comunidade. A metodologia baseia-se em prototipagem evolutiva e incremental,
com ciclos curtos de desenho, montagem, teste e revisao que permitem validar decisdes. A primeira versao foi
construida sobre base de MDF, com tragao diferencial teleoperada por microcontrolador ESP32 via Bluetooth,
incorporando periféricos interativos como fardis, setas e buzina para tomar a interagdo mais intuitiva em
demonstragdes. A segunda versdo representou avanco substancial ao adotar quatro rodas omnidirecionais e
quatro motores controlados por duas pontes H, em chassi metalico, além de botdo dedicado de ligar e desligar.
Essa configuragdo viabilizou movimento holonémico no plano, com deslocamentos laterais e manobras
precisas sem necessidade de girar o chassi. A terceira versdo, em constru¢do, visa adicionar camadas de
autonomia por meio da integracdo de sensores ultrassonicos para detec¢do de obstaculos e de um Raspberry
Pi para processamento local e execugdo de algoritmos de vis@o e navegacdo. Como resultados concretos, dois
prototipos funcionais foram validados em testes de locomogdo e teleoperagdo, demonstrando progressdo de
complexidade, ganho de manobrabilidade e amadurecimento do processo de desenvolvimento. Conclui-se que
o M.T.E.X se consolida como plataforma modular, escalavel e replicavel para ensino e demonstracdo de
robdtica, capaz de articular teoria e pratica, estimular documentagdo e trabalho em equipe e gerar artefatos
auditaveis que facilitam a transferéncia de conhecimento. O desenvolvimento continuo seguird priorizando
seguranca, reprodutibilidade e experiéncia do usuario em contextos educacionais, preparando o caminho para
futuras funcionalidades autdnomas.
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