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Rob6 autbnomo movel
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Resumo:

A sociedade cada vez mais utiliza de rob0s para realizarem tarefas perigosas e exaustivas. A
eficiéncia e produtividade alcancada em fabricas e na agricultura tornam o uso de robds
atrativos. Ha registros de robo6s sendo utilizados em atividades militares, como no
desarmamento de explosivos. O objetivo do trabalho é construir um robd auténomo, que por
tarefa, ha de percorrer um ambiente e desviar dos obstaculos. Utilizando uma placa arduino
por ser uma plataforma pratica e uso bastante difundido poderad ser a maneira mais eficaz
para criar o rob6. Na montagem inclui trés sensores ultrassénicos modelo HC-SR04 Arduino
Pic Sonar, usados para verificar obstaculos. Dois motores de corrente continua para tracao do
rob6é e uma shield ponte-h modelo L298N para controlar a rotacao dos motores. Baterias
recarregaveis sao usadas para dar energia ao rob6 que é sustentado por duas rodas e uma
roda esférica. Em 10 testes utilizando um labirinto com dimensdes usadas em competicdes
do micromouse competition, ao fazer as curvas, 0s sensores ultrassénicos quando ficavam a
menos de 2 cm da parede nao foram capazes de captar a distancia da parede e o rob6 entao
parava. Quando a distancia foi maior que 2 cm o robé comportou-se de forma satisfatoria.
Em ambientes abertos, ao se deparar com uma parede a frente, o robd fez curvas com
facilidade. Em um cenario que havia obstaculo a frente e em uma das laterais, seguia-se para
o lado livre. Quando deparou-se com os trés lados obstruidos, o rob6 foi capaz de darré e
achar um caminho livre. Com isso o objetivo foi parcialmente alcancado, pois o rob6 foi capaz
de identificar e desviar de obstaculos com distancias maiores que 2 cm. Para trabalhos
futuros supde-se ser ideal utilizar um sensor 6ptico reflexivo TCRT5000 por ser mais preciso e
capaz de perceber objetos a distancias inferiores a 2 cm e usar também componentes ainda
menores e mais leves para que tornem mais facil o deslocamento do rob6.
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