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INTRODUCAO

O presente projeto propde o desenvolvimento de um
Veiculo Robético Seguidor de Linha com
Sensoriamento, um prototipo de rob6 movel
autébnomo. O objetivo é criar um sistema capaz de
realizar um percurso previamente definido com precisdo
e seguranga, unindo conceitos fundamentais de
mecanica, eletronica e programacdo. O veiculo serd
construido sobre um chassi em MDF, utilizando motores
de corrente continua e um microcontrolador ESP32
para o controle. A navegacdo serd garantida por um
sensor de linha, complementado por um sensor
ultrassdnico para evitar colisGes e um sensor de
velocidade para monitorar o desempenho, com toda a
energia regulada por um circuito que inclui uma ponte H
para o acionamento dos motores.

Fonte: Elaborado pelos autores.

JUSTIFICATIVA

O projeto se justifica pela sua relevancia educacional,
integrando mecénica, eletrbnica e programagao para criar
uma plataforma pratica e acessivel de robética movel.

OBJETIVOS e ODS

Construir um protétipo de veiculo robotico mével e autbnomo
capaz de realizar um percurso pré-estabelecido com precisédo e
seguranga, integrando sistemas de mecénica, eletrOnica
(ESP32) e sensoriamento. ODS 4 (Educacgao de Qualidade) e
a ODS 9 (Industria, Inovagao e Infraestrutura).

ORGCAMENTO

Componentes e Valores (RS):
Modulo Ponte H: 21,44

4 Sensores de Linha: 37,82

2 Reguladores de Tensao: 22,90
Suporte para Pilhas: 15,41

Sensor Ultrassonico HC-SR04: 12,00
2 Encoders: 30,00

Total Aproximado: 131,57

RESULTADOS E VALIDACAO

O projeto "Veiculo Robdtico Seguidor de Linha com Sensoriamento"
culminou na construgdo bem-sucedida de um protétipo funcional que
atendeu aos objetivos propostos. O robé demonstrou autonomia para
seguir trajetdrias definidas no solo, comprovando a integragdo funcional
de seus sistemas. Foi validada a capacidade de navegag¢do por meio do
sensor de linha e a crucial fungdo de seguranga do sensor ultrassénico,
que detectou e evitou obsticulos conforme programado. Além disso, o
controle preciso dos motores via ponte H, em conjunto com o
microcontrolador ESP32, permitiu um movimento estavel e controlado

Fonte: Elaborado pelos autores.
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O projeto do Veiculo Robdtico Seguidor de Linha com
Sensoriamento atingiu seus objetivos principais. Foi
construido com sucesso um prototipo de robé movel
autdbnomo capaz de seguir trajetérias definidas por linha

no solo. A implementagdo do sensoriamento
ultrassénico foi eficaz para detectar e evitar obstaculos,
cumprindo o objetivo de tornar o percurso preciso e
seguro. A integracéo do controle dos motores via ponte
H com o ESP32 demonstrou ser funcional, permitindo
um controle de movimento estavel e a aplicagao pratica
de conceitos de mecanica, eletrbnica e programacéo.
Portanto, o projeto ndo apenas validou a viabilidade
técnica da construgdo de um veiculo autbnomo em
pequena escala, como também proporcionou uma
plataforma didatica para o estudo de robédtica e
sistemas embarcados, conforme proposto.
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