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RESUMO

O presente projeto de engenharia robotica propde o Desenvolvimento de um Robd para a Prova
‘Labirinto Inteligente’, tratando o desafio de navegagdo autbnoma como um problema de otimizagao
de rotas. A escolha inicial que norteou o projeto foi a implementagdo do algoritmo de Busca em
Profundidade (Depth-First Search - DFS). Esta estratégia garante que o robo explore o labirinto de
forma metoddica, priorizando uma direcao (como a direita ou a esquerda) e assegurando que o objetivo
sera alcancado através da capacidade de voltar (backtrack) a um ponto de decisdo anterior quando
encontrar um beco sem saida. O objetivo da equipe foi projetar, construir e programar um robd
autonomo e inteligente para solucionar o Labirinto, otimizando o tempo ¢ a precisdo da navegagao.
A metodologia detalhada inclui o Projeto Mecanico, baseado em um chassi 4WD fabricado em PLA
através de impressao 3D, com rodas revestidas em silicone para maxima aderéncia e estabilidade em
giros. O Projeto Eletronico utiliza o microcontrolador ESP32 com o driver L9110S para acionar os
quatro motores DC N20. A percepcao ambiental ¢ garantida por um Sensor Laser VL53L1X para
medicao de distancia de alta precisao das paredes do labirinto e um modulo Giroscopio/Acelerdmetro
MPU 6050 para controle de movimentos angulares. A Programagao, desenvolvida em C++ na IDE
Arduino 2, implementa a logica do DFS, permitindo que o rob6 tome decisdes de giro e retorne
quando nao ha caminhos disponiveis. Os Resultados Esperados sdo muito positivos, visto que os
testes preliminares confirmaram que a integragdo mecénica e o algoritmo funciona perfeitamente,
validando o projeto sem que dificuldades significativas fossem encontradas. Em Conclusdo, os
objetivos de criar um robd robusto, com tracdo estavel e uma estratégia de busca eficiente, foram
plenamente alcangados na fase de prototipagem, oferecendo uma base solida de aprendizado e um
modelo promissor para a competi¢ao.
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