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INTRODUCAO

O projeto visa desenvolver um robd seguidor de linha autbnomo para

competicbes  académicas, promovendo aprendizagem  pratica em

eletrbnica, programacdo e automacao.

Com base em gua viabilidade

técnica e valor pedagdgico, o robé6 segue as normas da competicdo UPX6,

priorizando precisdao e autonomia. Utilizando motores DC, sensores

infravermelhos e microcontrolador, o projeto integra teoria e pratica,

estimula o trabalho em equipe e possui aplicagbes reais em sistemas

automatizados, consolidando-se

como uma ferramenta educacional e

tecnologica acessivel.

Figura 1. Rob6 Seguidor de Linha Autébnomo

Fonte: Elaborado pelos autores.

JUSTIFICATIVA

Relevancia pedagogica, viabilidade técnica e baixo custo, favorecendo o

aprendizado pratico em eletrbnica, programacao e automacao.

OBJETIVOS e ODS

. Desenvolver um rob6é seguidor de linha autbnomo para atender as

exigéncias da competicdo UPx6, unindo teoria e pratica no aprendizado

de eletrbnica, programacao e automacao.
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ORCAMENTO

Tabela 1. Orcamento

Item Prego Melhor Caso | Prego Caso Provavel | Prego Pior caso
Estrutura (MDF, parafusos, roda boba) R$ 10,00 R$ 15,00 R$ 20,00
Motores, rodas e encoders R$ 45,00 R$ 55,00 R$ 70,00
Eletronica (L298N, regulador, sensores, chaves fios.) R$ 60,00 R$ 75,00 R$ 95,00
Controle (ESP32 / Arduino) R$ 4500 R$ 60,00 R$ 80,00
Protoboard e suporte de pilhas R$ 15,00 R$ 20,00 R$ 2500

Total RS$ 175,00 R$ 225,00 R$ 290,00

Fonte: Elaborado pelos autores.

RESULTADOS E VALIDACAO

e O robd foi montado com chassi em MDF, motores DC com caixa de

reducdo, ponte H L298N para controle de velocidade e direcao,
sensores de linha para seguir o percurso e sensor ultrassénico para

detectar obstaculos.

e O Arduino Uno atua como unidade de controle, integrando todos os

componentes, alimentados por pilhas AA.

Figura 2. Rob6
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Fonte: Elaborado pelos autores. Fonte: Elaborado pelos autores.

CONCLUSAO

O sistema apresentou bom desempenho funcional, cumprindo os requisitos

propostos e demonstrando a eficacia da integracdo entre hardware e

programacao.

PERSPECTIVAS (OPCIONAL)

Para evolucdes futuras, propde-se a utilizacdo dos sensores de encoder para
obter um controle muito mais preciso da velocidade dos motores, permitindo
correcoes dindmicas e maior estabilidade durante o trajeto.

Também se sugere a integracdo com baterias recarregaveis, aumentando a
autonomia e tornando o sistema mais sustentavel.
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