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Introducio: A modalidade “Labirinto Inteligente” constitui um desafio no qual um
robd autonomo, guiado por sensores deve encontrar a saida de um labirinto.
Objetivos: Para a execucdo do projeto, a equipe desenvolveu 2 robos autbnomos nas
linguagens C e Python, trabalhando portanto, uma das abordagens do chamado
“Pensamento Computacional”, objetivando analisar qual sistema embarcado poderia
apresentar melhor desempenho. Metodologia: Para isso, cada robo foi trabalhado da
seguinte maneira: a primeira abordagem (Robd 1) consistiu na elaboragdo de um robo
baseado em sensores ¢ medi¢cdo de distancia. Esse modelo ¢ constituido por quatro
motores DC 5V controlados por um microcontrolador ESP32, sensores a laser e sonar,
jumpers, ponte H, bateria LiPo de 9V 3A, além de pegas e chassi produzidos por
impressdo 3D. O sistema seguiu uma linha de desenvolvimento tradicional, sendo
programado em linguagem C, a fim de explorar recursos de controle direto do
hardware e otimiza¢do em sistemas embarcados. Para a segunda abordagem (Robd 2)
foi utilizado um Raspberry Pi integrado a uma Pi Camera, em conjunto com quatro
micro motores de 300 rpm, sensor a laser, jumpers, ponte H, bateria LiPo de 9V 3A e
pecas estruturais impressas em 3D. A programacdo foi realizada em linguagem
Python, com suporte da biblioteca OpenCV, possibilitando o processamento e a
andlise de imagens capturadas pela camera. Dessa forma, o robo foi capaz de
interpretar visualmente o ambiente, aplicando algoritmos de reconhecimento e tomada
de decisdo para a navegacdo no labirinto. Resultados Esperados: Feitos os testes
preliminares, observou-se que, a depender das varidveis presentes durante a atuagdo
na modalidade, ambos os robds podem ter desempenho satisfatorio em cada etapa da
competi¢do. Conclusido: Apds a elaboracdo e desenvolvimento dos robos, foi possivel
observar que, levando-se em conta as limitagdes de cada modelo, cada abordagem
possui boa capacidade na resolucdo de desafios, o que constitui um dos objetivos
principais do projeto. Cabe ressaltar a relevancia do trabalho em equipe durante todas
as fases de prototipagem, fator a ser consolidado no decorrer de cada etapa da
competicao.
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