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RESUMO

Este projeto de robdtica foi desenvolvido para enfrentar o Desafio de Labirinto, um problema de
engenharia que exige a integragdo entre os sistemas mecanicos, eletronicos e de software para
navegacdo autdbnoma em um ambiente desconhecido e complexo. A complexidade inerente a um
ambiente fechado, com a necessidade de um mapeamento eficiente, tomada de decisdao rapida em
cruzamentos € a busca confiavel pelo ponto de saida, nortearam as decisdes iniciais deste projeto. O
objetivo central, portanto, foi projetar, construir € programar um rob6 autonomo de exploracdo para
esta modalidade, focando na otimiza¢do da navegacdo, na precisdo da detec¢do de obstaculos e na
implementagdo de um algoritmo de busca eficaz e que possa evoluir constantemente. A metodologia
de desenvolvimento avangou em trés frentes principais e interligadas: projeto mecanico, eletronico
e programagdo. O Projeto Mecanico priorizou a criagdo de um chassi quadrangular e robusto em
acrilico, utilizando um sistema de tracdo diferencial com motores DC de alto torque para garantir
manobras precisas e estabilidade. No Projeto Eletronico, o microcontrolador Arduino UNO foi
escolhido como o cérebro do sistema, sendo complementado por sensores ultrassonicos para
deteccdo frontal de paredes, codificadores (encoders) nos motores para fornecer dados de odometria
e permitir curvas precisas de 90 graus, e drivers L298N para o controle de poténcia dos atuadores. A
frente de Programacdo, desenvolvida em linguagem C, implementou a l6gica principal de operacao,
baseada em um principio de exploragdo sistematica e em uma rotina de mapeamento de células,
permitindo ao robd tomar decisdes em tempo real e identificar caminhos j& visitados, evitando
assim loops infinitos. Os resultados preliminares, obtidos em testes em ambiente controlado,
demonstraram uma taxa de sucesso satisfatoria na localiza¢ao da saida de um labirinto modelo em
um tempo médio aceitavel para participacdes em competicoes, destacando-se a estabilidade das
leituras dos sensores ultrassonicos e a eficiéncia do algoritmo de busca. Uma dificuldade
significativa foi identificada no acimulo de erro de odometria durante multiplas curvas sucessivas,
que foi solucionada com a implementacdo de uma rotina de correcdo automatica de 90 graus,
acionada pela leitura consistente do sensor frontal. Em conclusdo, os objetivos de prototipagem
foram satisfatoriamente alcancados, com a versdao final do robd apresentando funcionalidade
completa para navegagdao e mapeamento. O projeto proporcionou um aprendizado significativo na
integragdo de hardware e software, e a base soOlida aqui estabelecida serd crucial para
aprimoramentos futuros, como a implementagdo de algoritmos de otimizagdo de caminho mais
sofisticados, orientando assim o desenvolvimento para proximas competigoes.
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