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Resumo: Esse resumo tem como objetivo a apresentagdo do projeto de pesquisa do
desenvolvimento de um robd seguidor de linha utilizando impressdo 3D para
desenvolvimento da carcaca e controlado via programacdo no Arduino. Como problematica e
justificativa destacam-se o avanco tecnoldgico nessa area de pesquisa e a importancia de se
continuar pesquisando e aprimorando essas tecnologias bem como a participacdo académica
em competicdes de Robdtica, como a Olimpiada Brasileira de Robdtica - OBR. Como
metodologia foi utilizado o desenvolvimento do protétipo a partir de plataformas digitais
online de simulacdo e programacao e apds definidos todos os parametros de estudo, foram
aplicados testes praticos utilizando a plataforma Arduino como microcontrolador (cérebro) do
veiculo. Para sensoriamento do ambiente foram utilizados sensores luminosos e ultrassénicos
que também foram simulados antes de colocados em prética posteriormente. Para
prototipagem da carcaca foi utilizada uma plataforma digital para modelagem do robd
impressa em 3D. Como resultado obteve-se um robd seguidor de linha, que desvia de
obstaculos, porém que ainda ndo faz o resgate de vitimas. Ao final do projeto obteve-se um
robd que ird percorrer um circuito guiado por uma linha preta, desviar de objetos. O robd esta
apto a participar de eventos de robdtica como a OBR, na categoria pratica presencial e pratica
apresentacdo na categoria maker. E por fim, os impactos na parte tecnoldgica e cientifica do
projeto € introduzir o robd autbnomo em nosso dia a dia. Dessa forma traz-se a inovacdo o
mais préximo possivel de forma simples e para todos. Durante a realizagdo do projeto um dos
impactos foi a idealizacdo do estudo dos componentes que sdo estudados durante o curso
técnico em eletrénica e informéatica, de forma interligados formando o rob6 com
funcionamento independente que pode ajudar na atualidade de forma eficaz. Além de mostrar
o desenvolvimento de uma maquina aparentemente complexa se tornar algo simples de ser
realizado com materiais basicos e facil acesso. Ao longo do desenvolvimento do projeto,
tornou-se evidente que o sistema do robd seguidor de linha, embora pareca simples & primeira
vista, é formado por um complexo organismo eletrbnico que também se comunica com
diversas areas das ciéncias exatas. Nesse sentido, fez-se necessario abordar uma grande
bagagem teorica no referencial para assim consolidar o entendimento do funcionamento do
seguidor de linha. Foram feitas as construgdes da estrutura e componentes do robd, além dos
erros e bugs analisados e corrigidos, esta € uma forma de evidenciar os processos realizados
para uma possivel consulta futura por novos integrantes, criando assim, uma continua
melhoria nos rob6s seguidores de linha.
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