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Introduciao

A roboética, um campo em constante evolucdo, permite a criacdo de sistemas inteligentes para
resolver problemas do cotidiano. O "Projeto de Roboética: Robd explorador autdnomo" tem como objetivo
desenvolver robos que possam explorar ambientes de forma autdonoma utilizando tecnologias acessivesis,
promovendo o aprendizado em programagdo, eletronica e design mecanico. O projeto oferece aos
participantes uma oportunidade de aprimorar habilidades com plataformas como o Arduino, uma
tecnologia de codigo aberto que facilita a criagdo de robos funcionais. Em um ambiente pratico e
desafiador, os participantes aprendem a utilizar sensores e atuadores, manipular dados em tempo real e
implementar algoritmos que capacitam os robds a tomar decisdes de forma autonoma. Estratégias de
controle sdo aplicadas para que os robds executem tarefas especificas, sempre com €nfase nos conceitos
de eletronica e automacdo. O projeto incentiva o uso de técnicas que tornam o desenvolvimento mais
eficiente, ampliando o conhecimento em areas fundamentais da robdtica. Dessa forma, o foco vai além
da constru¢do de robos, buscando capacitar os participantes para enfrentar os desafios tecnoldgicos do
futuro.

Material e métodos/Metodologia

Foi realizada uma pesquisa bibliografica juntamente com a montagem do protétipo de um carro robd
autobnomo. A pesquisa bibliografica serviu de subsidio tedrico para a aplicacao pratica e foi realizada com
base em artigos cientificos, bem como na biblioteca publica disponivel na internet sobre programacao no
Software Arduino e sobre os componentes eletronicos do protétipo.

Utilizando tecnologias acessiveis, o desenvolvimento do "Robd Explorador" proporcionou um
aprendizado pratico em programacao, eletronica e design mecanico. A plataforma principal utilizada foi
0 Arduino, uma tecnologia de codigo aberto que facilita o controle de sensores, motores e atuadores. O
planejamento e projeto comegaram com o desenho do conceito e das funcionalidades do robo. Pecas
estruturais foram impressas utilizando uma impressora 3D, garantindo uma constru¢ao robusta e
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personalizada. Reunides foram realizadas para definir os objetivos e as tarefas que o robd deveria
executar, com énfase em seu controle remoto por um operador humano.

A selegdo dos componentes eletronicos e mecanicos incluiu placa Arduino Uno (Figura 1) , ponte H (
Figura 2 ) que realiza o acionamento dos dois motores (motores DC) utilizados no processo; sensores
ultrassonicos, tudo feito focando na compatibilidade com o Arduino e na viabilidade de realizar as tarefas
planejadas. A montagem fisica do robd envolveu a utilizagdo de materiais que garantissem uma estrutura
robusta impressos na impressora 3D do IFNMG campus Pirapora, de forma a acomodar os motores,
sensores e atuadores.

A programacao do Arduino foi desenvolvida em linguagem C++, com a implementagao de algoritmos
para o controle dos motores e a recep¢do de comandos via controle remoto, permitindo que o "Robd
Explorador" respondesse em tempo real aos comandos do operador. Embora controlado por um ser
humano, o robd foi equipado com sensores ultrassonicos para ajudar na navegacao e evitar obstaculos.

Apobs a montagem e a programagdo, o rob0 passou por uma fase de testes, onde se verificou se suas
funcionalidades estavam de acordo com o planejado. Ajustes foram realizados tanto na estrutura fisica
quanto no codigo para garantir o desempenho esperado. O rob6 foi testado em ambientes simulados e
reais, validando a interag@o entre seus sensores ultrassonicos e o controle remoto operado pelo usudrio.

Figura 1 Arduino uno R3

Fonte: Arduino® UNO R3 Product Reference Manual, 2023

Figura 2: Ponte H
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Fonte: https://hobbystart.tn/shop/wp-content/uploads/2023/01/pont-h-double-1298n-tuni-smart-
innovation-1 540x-2.webp

Resultados e discussao

O "Robo Explorador" cumpriu com sucesso os objetivos propostos, demonstrando uma capacidade
eficiente de navegacdo em ambientes diversos. A integracdo de sensores ultrassonicos e motores, aliada
ao uso da plataforma Arduino, resultou em um desempenho estavel e confidvel, tanto em suas fung¢des
exploratorias quanto em torneios.

Durante a fase de testes, o robd apresentou excelente desempenho nas tarefas exploratorias,
respondendo satisfatériamente e desviando ativamentes dos obstaculos. Os sensores ultrassonicos se
mostraram eficazes na deteccdo e evitacdo de obstaculos, permitindo uma navegacdo precisa. O
desempenho dos motores foi satisfatorio, suportando as exigéncias operacionais sem falhas ou
superaquecimento.

A colaboragdo entre os integrantes da equipe foi fundamental para o sucesso do projeto, com ideias
inovadoras que otimizaram tanto o software quanto o hardware do robd. O processo de discussdo e
resolucao de problemas reforgou a capacidade de trabalho em equipe e aprimorou o entendimento de
conceitos complexos de robotica e programacgao.

Embora os resultados tenham sido positivos, foram identificadas pequenas melhorias, como o ajuste
do tempo de resposta dos sensores em situagdes com multiplos obstaculos , a utilizacdo de sensores
opticos € uma opgao a ser explorada para uma deteccdo mais rapida dos obstaculos. As conquistas
alcancadas confirmam que a metodologia utilizada foi eficaz em atingir os objetivos propostos, sugerindo
que, com pequenos ajustes, o "Robo Explorador" pode continuar a evoluir e se destacar em futuros
projetos e competicoes.

Além de sua aplicabilidade pratica, o projeto proporcionou uma rica experiéncia de aprendizado aos
participantes, consolidando conhecimentos em robotica, eletronica e programagdo. O potencial de uso
em competi¢cdes e eventos reforga a versatilidade do robd, prometendo engajamento continuo em
atividades de entretenimento.

Conclusao(oes)/Consideracdes finais

O "Rob6 Explorador" cumpriu com éxito os objetivos estabelecidos, demonstrando um alto nivel de
desempenho e confiabilidade em suas fun¢des de navegacao e detec¢ao de obstaculos. A integragdo de
sensores ultrassonicos e a plataforma Arduino permitiram resultados satisfatdrios, com operagdes
continuas e estaveis. A experiéncia de construir o robd foi enriquecedora, tanto em termos técnicos quanto
na colaboragdo entre os integrantes da equipe, que aplicaram com sucesso os conceitos aprendidos ao
longo do projeto. O aprendizado continuo em robdtica, eletronica e programacdo expandiu o
conhecimento dos participantes, preparando-os para futuros desafios. Com pequenos ajustes, como a
implementag@o de sensores Opticos, o "Robd Explorador" pode se tornar ainda mais eficiente e versatil,
reforcando a importancia da inovacao e colaboracdo. Além disso, o robd abre portas para novas
oportunidades em competi¢des e eventos de entretenimento, consolidando-se como um marco importante
para aprimoramentos futuro
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