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RESUMO

A robotica educacional tem se mostrado um importante meio para que estudantes da
educacdo técnica e tecnoldgica, possam aprimorar o raciocinio logico e a criatividade e
por seus aprendizados em pratica. No contexto do Campeonato de Robotica do Universo
IF, a modalidade Labirinto Inteligente exige que um robo seja capaz de tomar decisdes e
mover-se com autonomia e precisdo. Assim, este trabalho tem por objetivo projetar e
construir um robd chamado ‘Teseu Bot’ para a prova escolhida, na qual espera-se que o
dispositivo seja capaz de chegar a saida de um labirinto de modo autdnomo, orientado
apenas por sensores ¢ uma unidade controladora. Optou-se pelo microcontrolador ESP32
pela sua capacidade de processamento e possibilidade de programacao via Arduino IDE,
aliado a combinacao de sensores IR laterais € um ou mais sensores frontais ultrassonicos
para deteccao de distancia e barreiras. O trabalho divide-se em trés frentes: (1) Projeto
Mecanico — desenvolvimento de um chassi compacto e equilibrado que garanta agilidade,
estabilidade e um movimento preciso do robo pelo labirinto; (2) Projeto Eletronico —
selecdo de componentes como ESP32, motores CC (corrente continua) e respectivos
drivers, encoders para odometria, sensores IR laterais e um ou mais sensores ultrassonicos
frontais, um sensor giroscopio € uma bateria LiPo para alimentagdo; (3) Programagao —
arquitetura modular baseada em C/C++ contendo moddulos de leitura e filtragem de
sensores, controle de motores CC com algoritmo PID (para melhor sincronizagdo e
precisdo no movimento), e uma logica de tomada de decisdo baseada em wall-following
(mdo direita/esquerda) para navegacdo autonoma, além da possibilidade de inclusdo de
um algoritmo de mapeamento, o qual permitira ao rob6 construir um mapa do labirinto e
otimizar sua trajetéria. Em pesquisas e testes preliminares, viu-se a necessidade de
repensar e reajustar a quantidade e o posicionamento dos sensores a fim de assegurar uma
leitura satisfatoria, além de complementar, no software do robd, o wall-following com um
algoritmo de mapeamento para evitar chances de loop infinito, otimizando o seu trajeto e
tornando a navegacdo mais eficiente. Até o momento, o projeto mostrou-se plenamente
praticavel, e espera-se que, implementadas as melhorias, o robd possa cumprir as provas
com a maxima agilidade, o minimo de infracdes e nos limites de tempo determinados. A
experiéncia deve contribuir para que os competidores aprimorem seus conhecimentos em
sistemas autonomos.
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