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INTRODUCAO

O projeto Bumbleline consiste no desenvolvimento de um robd
seguidor de linha autbnomo utilizando o microcontrolador ESP32
como unidade principal de processamento. O objetivo € construir um
protétipo funcional capaz de reconhecer e seguir trajetorias
delimitadas no solo, aplicando conceitos de eletronica, automacao e
programacao embarcada.

Figura 1. Bumbleline.

Fonte: Elaborado pelos aubfs.

JUSTIFICATIVA

A motivacao surgiu da necessidade de criar um sistema simples,
acessivel e didatico, capaz de demonstrar os principios basicos de
automacao e controle em um projeto real. A escolha do ESP32, em
vez de controladores mais comuns como o Arduino, foi feita por suas
vantagens de processamento, conectividade Wi-Fi/Bluetooth e
flexibilidade de expansao.

OBJETIVOS e ODS

- Utilizar o ESP32 como microcontrolador principal do sistema;

- Desenvolver a integracao entre sensores de linha, motores e
ponte H;

- Criar um prototipo replicavel para fins académicos e laboratoriais;

- ODS 4 - Educacao de Qualidade: promove o aprendizado
tecnico e pratico em tecnologia e inovacao;

- ODS 9 - Industria, Inovacao e Infraestrutura: incentiva o
desenvolvimento de solucoes tecnologicas acessivels.

ORCAMENTO

Orcamento 1- (Preco final pago)

Tipo Descricao Preco

Kit Kit Chassi 2wd Rodas Carro Smart Car Rob6 Projeto Arduino | R$ 47,43

Modulo | Médulo Sensor Infravermelho Ir Tcrt5000 Arduino Raspberry | R$ 38,00

Total -> R$ 85,43

Valor por integrante -> R$ 21,36

RESULTADOS E VALIDACAO

O protoétipo construido foi testado em pista com linha de contraste
preto/branco, apresentando desempenho estavel e resposta rapida
dos sensores.

Os testes confirmaram a capacidade do robé de seguir a trajetoria
sem desvios significativos, validando a integracdo entre sensores,
motores e ESP32.A principal métrica de validacao foi o tempo de
resposta entre deteccao e correcao de rota, alem da autonomia da
bateria durante o percurso.

Figura 2. Bumbleline. Figura 3. Trecho programacao.
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Fonte: Elaborado pelos autores. Fonte: Elaborado pelos autores.

CONCLUSAO

O projeto Bumbleline atingiu com éxito os objetivos propostos,
demonstrando o funcionamento de um robd seguidor de linha de
baixo custo e facil replicacao.

Além da aprendizagem tecnica, o grupo desenvolveu habilidades de
planejamento, trabalho em equipe e solugao de problemas reais.

O rob6 se mostrou uma ferramenta didatica eficiente para o ensino
de automacao e eletrénica aplicada.
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