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RESUMO

Na performance artistica sera usado um chassi de baixo centro de gravidade e sensores
infravermelhos, pois ¢ uma abordagem eficiente para a constru¢do de robds auténomos,
seguidores de linha, que mudam de dire¢do para executar um determinado movimento ou que
desviam de obstaculos. A escolha desta modalidade, veio como um desafio para unir
programacao, criatividade e planejamento em uma tnica prova, destacando a necessidade para
que haja uma perfeita harmonia e sincronizagao entre a equipe e o robo usando uma coreografia
programada previamente pela equipe. O objetivo ¢ demonstrar em forma de uma danga
harmonica as dificuldades que os animais marinhos encontram ao tentarem viver em um
oceano cheio de poluicdo humana . Projetar um robd com a meta de torna-lo autébnomo para a
realizacdo da performance artistica, exigindo que o robd desvie e chegue a zona segura que
corresponde a area que estard totalmente preservada e limpa de poluigdo, onde sera feita a
performace artistica do rob6. O robd foi desenvolvido em trés frentes: no mecanico chassi
cybertrack , Motor Dc 3-6v com caixa de reducdo eixo duplo; no eletronico, com o uso do EV3,
sensores de ultrassom e de cor, ESP32 - WiFi + Bluetooth; e na programac¢ao com C++ e por
bloco com micropython, com l6gica em que permite reconhecer obstaculos, limites para tomar
decisOes e realizar a apresentagdo artistica. Os resultados esperados sdo promissores, apds
varios testes fundamentais para mostrar as falhas na programagao, a falta de material adequado
para executar determinadas acdes de movimento foram substituido por outras opcdes mais
viavel e reciclavel, destacando a experiéncia adquirida através de erros e acertos deste processo
e for¢ando sempre um pensamento criativo na resolucdo das dificuldades apresentadas. Os
erros e acertos cometidos no processo de prototipagem do robd foram essenciais para o
aprendizado real sobre a programacgao para a robotica, os limites de movimentos que os
autondmos possuem serao referéncias para os proximos projetos, facilitando o entendimento
na programacao ¢ montagem de um robd de acordo com a necessidade da competicao.
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