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Resumo

O presente trabalho descreve um estudo de um protétipo de um veiculo autbnomo para deteccdo e combate a incéndio
em areas de risco. Cabe ao veiculo seguir a linha utilizando sensores infravermelhos, detectar o fogo utilizando
sensores de chama e apagéa-lo utilizando bombas de agua, além de que, se porventura, houver algum obstaculo o

mesmo deve perceber utilizando um sensor de distancia, parar e executar uma acao, de forma autbnoma.
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Introducgéao

Um dos estimulos ao projeto é a aplicacdo e o
desenvolvimento das tecnologias para o monitoramento
de incéndios em areas de risco visando proteger e
garantir seguranca ao ser humano. O robd possui
estrutura fisica com sensores e motores de forma que
ele consiga atravessar as adversidades e realizar seu
objetivo. Para sua execugdo estudou-se a situacdo de
aplicagdo, programagdo e montagem do veiculo seguida
da realizacdo de testes. Para o controle, utilizou-se uma
placa microprocessada, GogoReal e seu software de
programac@o em Blocos. Para a estrutura do veiculo e
dos sensores, utilizou-se um chassi retirado de um kit
didatico acoplado aos motores e as rodinhas. Os
sensores adquiridos separadamente.

Resultados e Discusséo
Ao inicio do projeto, realizou-se um planejamento com
organizacdo das etapas e de um cronograma para se
atingir o escopo proposto. A figura 1 apresenta um
fluxograma para facilitar a visualizacdo da programacéo

do veiculo.
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Figura 1. Esboco do fluxograma da programacao.

Em seguida, desenvolveu-se a programacéo da placa
GogoBoard na linguagem Blocos. Esta foi dividida entre
trés frentes, de forma que cada grupo ficou responsavel
por uma funcionalidade do veiculo. Para os sensores
ultrassbnico e infravermelho, responsaveis pela
navegacao e identificagédo de obstaculos, desenvolveu-se
a interface para captacdo e interpretagdo dos sinais
gerados. Foram realizados diversos testes em laboratorio
tendo como objetivo entender o funcionamento e a

aplicacao desses sensores.
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Finalizada a etapa de locomocédo, iniciou-se a
programacéo dos outros sensores do robd, sendo eles:
os sensores de chama, de obstaculos e para o botao,
juntamente com os motores das rodas e o da bomba
d’agua.

Nessa etapa, foram desenvolvidas as estratégias de
comando do veiculo, utilizando uma pista de testes,
simulando-se as situa¢bes de atuac@o do veiculo e sua
resposta a possiveis eventos.

Ao final dos ensaios e com a programacdo e as
interfaces desenvolvidas, foram montados dois veiculos
com quatro rodas de tracdo e com todos os sensores
montados juntamente da placa GogoReal. A figura 2
apresenta um dos veiculos na etapa de testes.

Figura 2. Foto do prot6tipo durante testes.

Conclusdes
Conclui-se deste sistema de automacéao projetado para o
combate de incéndios, que se tratando de um projeto
com vérias etapas como este, é recomendavel iniciar
com um fluxograma para a organizagdo do
desenvolvimento. O estudo do comportamento dos
sensores foi a principal etapa a ser superada, a
interpretacdo dos sinais gerados e, finalmente a
programac@o e implementacdo, foram o0s principais
desafios e etapas de aprendizado.
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