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RESUMO

Este trabalho propde o desenvolvimento de um robé movel autdnomo voltado para a navegagao
em labirintos, utilizando sensores ultrassonicos e sensores infravermelhos reflexivos como
principais fontes de percep¢ao do ambiente. O objetivo central € projetar um sistema capaz de
explorar trajetos, detectar paredes e decidir autonomamente as direcdes mais adequadas para
alcangar a saida do labirinto, sem interven¢do humana direta. O projeto integra diferentes areas
da engenharia, como design mecanico, eletronica e programacao embarcada, resultando em um
robo eficiente, preciso e competitivo, adequado para competicdes de robotica e aplicacdes
educacionais. O chassi do robo foi projetado em ambiente CAD e fabricado em impressora 3D,
garantindo leveza, rigidez estrutural e precisdo dimensional. O sistema de locomocao utiliza
tracdo diferencial com dois motores DC e uma roda livre traseira, proporcionando estabilidade e
facilidade de manobra em corredores estreitos. A ponte H L298N ¢ responsavel pelo controle dos
motores, permitindo variacdo dindmica de velocidade e dire¢do de rotacdo conforme as decisoes
tomadas pelo algoritmo de navegacdo. O controle central ¢ realizado pelo microcontrolador
Arduino Uno, encarregado de processar os dados provenientes dos sensores ultrassonicos, que
medem a distancia até as paredes, e dos sensores infravermelhos reflexivos, que detectam a
proximidade e o alinhamento em relagdo as superficies laterais. A programacao foi desenvolvida
em linguagem C++, implementando algoritmos classicos de exploragdo e resolucdo de labirintos,
como as estratégias de seguir a parede a esquerda ou a direita. Foram adicionados filtros de
suavizacao e médias moveis para reduzir ruidos e leituras falsas dos sensores, além de rotinas de
correcdo de trajetoria baseadas em priorizagdo de dados e calibragdo adaptativa. Durante os testes
experimentais, o robd demonstrou capacidade de identificar paredes, ajustar seu percurso e
corrigir o alinhamento de forma autonoma, apresentando bom desempenho em diferentes
configuragdes de labirinto. O projeto foi inspirado no design e nas estratégias do robd campedo
da RoboChallenge 2024, resultando em um protdtipo funcional e confidvel, que cumpriu seus
objetivos principais e evidenciou a importancia da integracdo entre hardware e software na
construcao de sistemas roboticos autdbnomos.
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