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Resumo

O projeto propde a elaboracédo de um robd seguidor de linha utilizando Arduino Uno desde as etapas primordiais, como
o desenvolvimento e construcdo do chassi que da base ao robd e a elaboracdo da parte mecénica e eletrnica dele,
além do desenvolvimento da programacéao que permite o funcionamento do seguidor de linha.
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Introducgao

Os estudos na é&rea de robotica € algo que vem
crescendo muito no mundo e no Brasil. Nas indUstrias, as
tarefas antes realizadas por homens, foram facilitadas
com o uso de meios robdticos, que podem executar
tarefas pré programadas sem a interferéncia humana.
Rob6s seguidores de linha sdo pequenos robds que
funcionam a partir de um principio onde podem se
locomover e se orientaram de maneira autbnoma. Isso
se torna possivel através da utilizacdo de sensores que
funcionam baseadas em programacoes.

O projeto foi realizado com o objetivo de desenvolver um
robd seguidor de linha utlizando o microcontrolador
Arduino UNO. Sendo possivel assim, introduzir os
membros do projeto a area da robdética, dando uma noc¢éo
pratica dos processos envolvidos na producdo de um
seguidor de linha, desde a determinagéo e constru¢éo do
chassi, até a programacéo do utilizada.

Resultados e Discusséo
Para a producdo do robd seguidor de linha utilizamos:
sensores infra-vermelhos (Figura 1), servo motor, Arduino
Uno, ponte H, bateria, rodas de tracdo, dois motores DC e
chassi impresso em PLA.

Figura 1. Imagem dos sensores infra-vermelhos.

Com a realizagédo do trabalho em suas diversas etapas,
obtivemos resultados satisfatorios.

Apébs a determinacdo da geometria do chassi foi inciada
sua criacao utilizando AutoCad em seu desenho e apés
isso, foi feita a impressdo do mesmo em uma impressora
3D.

Com a etapa de construcdo concluida, passamos para a
etapa onde introduzimos toda a parte elétrica e eletrénica
do rob6, com a colocacédo das rodas de tracdo e também a
roda boba traseira, além de fazer todas as instalacbes
elétricas como a colocacdo da bateria e introducdo da
ponte H para o chaveamento dos motores e por fim foram
feitas todas as ligagcdes com o Arduino.
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Com o robd pronto, foi implementada a programacéo dos
sensores e efetuados os testes praticos do rob6 como
mostram as imagens abaixo (Figura 2).

Figura 2. Imagens do robd seguidor de linha pronto.

Conclusdes

Com a realizacdo do projeto, conseguimos adquirir
conhecimentos basicos em relacdo a area de robdética, os
quais foram necessérios para o desenvolvimento das
diversas etapas envolvidas na execucdo do projeto. Isso
permitiu que as etapas nao-teéricas do projeto pudessem
ser executadas e concluidas. Essa compreenséo de cunho
tedrico sobre o tema do projeto possibilitou que o mesmo
fosse concluido com sucesso, alcancando o objetivo maior
do trabalho que era a elaboracdo de um seguidor de linha.
Com isso, podemos observar e concluir sobre a
importdncia do projeto na obtencdo de conhecimento
tedrico e pratico, mesmo que de maneira basica sobre a
area de elaboracao de robds que esta presente das mais
variadas formas no nosso dia-a-dia e que é tdo crescente
atualmente.
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