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DESENVOLVIMENTO DE UM ROBO MOVEL SEGUIDOR DE LINHA PARA CIRCUITOS COM
OBSTACULOS

lago M. A. Da Silvia*, landra R. Cauzzo, Giovanna G. Ferreira

Resumo

O presente trabalho teve como objetivo desenvolver o protétipo de um robd mével seguidor de linha para circuitos com
obstaculos. Os estudos iniciais foram divididos em modulos de eletricidade, eletrdnica analogica e digital, I6gica de
programacéo e microcontroladores. A partir disso, com 0s conceitos aprendidos, realizou-se a integracdo com um robé
movel para seguir uma linha preta em uma pista com dimensdo de 295mm x 420 mm. A programacéo foi feita na
plataforma Arduino UNO baseada em C/C++, no qual foram conectados seis sensores IR, dois sensores ultrassodnicos e
dois atuadores. O projeto foi implementado e teve seu funcionamento como esperado. Ainda durante a finaliza¢do do
robd, foi implementado um controle Proporcional/Derivativo pelos monitores para obter um controle de movimento mais
suave em curvas no percurso elaborado.
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Introducao (295 mm x 420 mm). A trajetoria do percurso tem um total
Um robd autonomo deve ser capaz de executar tarefas  ge 240 cm de fitas, colocadas em posicées diferentes ao
com alto grau de independéncia, permitindo que o robd longo do percurso, como mostra a Figura 1.
interaja com o seu ambiente através de sensores, com

uma autonomia e rapidez que por muitas vezes é mais
eficiente que um humano?.

Portanto, o objetivo do projeto é fazer um protoétipo fisico
de um robd movel seguidor de linha em escala menor,
simulando a logica e a mecanica de sua atuacéo, fazendo
com que o projeto seja uma fonte de conhecimento e de
formacéo basica de profissionais nesse tipo de tecnologia.
Para isso pretende-se utilizar equipamentos como:
sensores infravermelho e ultrassdnico, motores de
corrente continua e microcontroladores.

Figura 1. Trajet6ria para o robd seguidor de linha.
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