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Diagrama de blocos do sistemaResumo
Neste trabalho desenvolvemos um robô dotado de uma

matriz de sensores de temperatura, uma fonte de calor
(lâmpada) e uma interface de comunicação por radiofrequência.
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(lâmpada) e uma interface de comunicação por radiofrequência.
Desenvolvemos também uma base de monitoramento na qual
ocorre o processamento e observação dos dados coletados,
além de determinar o modo de funcionamento do robô, dentre
os seguintes:
• navegação pelo usuário através de um Joystick; Sensores térmicos Motores• navegação pelo usuário através de um Joystick;
• navegação autônoma em resposta ao fluxo de ar – com o
auxílio de uma fonte de calor interna;
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• navegação autônoma em resposta a uma fonte de calor
externa.
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Resultados ExperimentaisSistema completo Resultados Experimentais
Demonstramos a viabilidade do método de navegação proposto. Este método de navegação é

realizado com base na temperatura do ambiente. Diferentemente de outros sistemas nos quais a
navegação e orientada por visão artificial, ultrassom ou infravermelho, sendo o nosso métodonavegação e orientada por visão artificial, ultrassom ou infravermelho, sendo o nosso método
potencialmente útil em ambientes onde as técnicas anteriores não são efetivas. É importante ressaltar
que para o caso da navegação através da detecção de fontes de calor, a aplicabilidade do métodoque para o caso da navegação através da detecção de fontes de calor, a aplicabilidade do método
aumenta quando estas fontes externas são mais intensas e/ou estão mais próximas do robô. Isto se
deve principalmente à baixa condutividade térmica do ar e às lentas constantes de tempo envolvidas.
A navegação baseada na detecção de fluxo de calor foi realizada com sucesso. Neste caso, a fonteA navegação baseada na detecção de fluxo de calor foi realizada com sucesso. Neste caso, a fonte
de calor usada é a do próprio robô, e sua potência pode ser ajustada conforme a necessidade.
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