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RESI'JMO: E§te proj_ejto de pesquisa propde o desenvolvimento ¢ construgdo de um protétipo de um carro
seguidor de linha utilizando componentes oletronicos e controle por Arduino. Este carro seguidor de linha
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RESUMO: Este projeto de pesquisa propde 0 desenvolvimento e construgdo de um protétipo de um carro
seguidor de linha atilizando componentes eletrdnicos e controle por Arduino. Este carro seguidor de linha
tem as caracterfsticas de um robd autdnomo que consiga seguir a trajetoria de uma linha de cor branca ou
preta em um fundo de cor oposta 3 da linha. O seu sistema para detecciio da linha contard com 0 Us0 de
sensores de luz infravermelha para detectar o-ginal refletido a partir de um diodo emissor apropriado. As
superficies pretas tém a propriedade de absorver radiagdes de todos os comprimentos de onda na faixa
visivel. Este projeto estd sendo desenvolvido com o intuito de ser considerado uma ferramenta de baixo
custo e grande funcionalidade, o robd seguidor de linha serd montado com 2 motores de corrente continua,
responséveis pelos movimentos executados pelo mesmo. Comumente OS motores serdo conectados
diretamente ao Arduino, controlados por uma shield ponte H. Esta ferramenta permitird trabalhar com uma
maior quantidade de corrente elétrica para alimentar e controlar 0s motores em questdo sem reduzir a sua
capacidade e conseguindo suprir os movimentos necessarios. Por fim, o robd seguidor de linha serd
controlado pelo microcontrolador Arduino.

Palavra-chave: Robd; Seguidor de linha; Automagio; Arduino; Microeleirdnica.

1. INTRODUCAO

Um robd seguidor de linha (Line Follower Robor) é uma maquina automdtica e
programdvel, um sistema inteligente, que pode detectar e seguir uma linba tragada no chio.
Geralmente, o caminho é predefinido e pode ser visivel como uma linha preta em uma
superficie clara, ou invisfvel, como um campo magnético (PAKDAMAN, et al, 2010;
BAJESTANI, VOSOUGHINIA, 2010).

Este tipo de robd percebe a linha através de sensores de raio infravermelho (IR) instalados
sob o robd. Se os sensores estiverem conduzindo, sinais sdo enviados para um processador que
executarda a tomada de decis3o para acionamento ou desacionamento dos motores
destinados a locomogdo (PAKDAMAN, SANAATIYAN, 2009).

Acoplando-se garras ao robd seguidor de linha é possivel utilizd-lo para o transporte de
diversos tipos de materiais, 0 acionamento ou desacionamento de artefatos explosivos, além
do resgate de objetos e pessoas. Na olimpiada Brasileira de Robética (OBR), desafio do
resgate, um robd simula o comportamento de um bombeiro que tem como principal objetivo
resgatar vitimas em um ambiente que sofrew um incidente. Cabe ao robd entrar no ambiente,
e, de forma auténoma, desviar de escombros. transportar as que tiveram o caminho obstruido
e ajudar a resgatar as vitimas do acidente (OBR, 2012).

Neste sentido, neste trabalho tem-se pox objetivo o projeto ¢ desenvolvimento de um

protétipo de um robd seguidor de linha, que tem como caracteristica basica o movimento
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conduzido por uma trajetéria em solo, semelhante a um veiculo autdbnomo industrial. Este robd
seguidor de linha representa 08 principios basicos de automagdo ¢ conirole utilizado em
diversos tipos de aplicagdes industriais, como deslocamento de cargas, manipulagio de

objetos, e até mesmo controle de processos.
2. OBJETIVOS

Projetar e desenvolver um prototipo de um robd seguidor de linha auntomatizado por

arduino.

2.1. OBJETIVOS ESPECIFICOS
Realizar o projeto e piancjamento da construgo do carro seguidor de linha;
Criar os esquemas de movimentacio dos motores € controle utilizando ponte H:
Construir as pecas do carro seguidor de linha utilizando materiais comb acrilico, MDF ou
placas de aluminio;
Programar o controle do movimento do carro seguidor de linha utitizando arduino;
Programar ¢ calibrar 0s Sensores seguidores de linha;

Participar da jornada cientifica do campus IFMT-TGA, apresentando um. artigo cientifico;

3. REVISAO BIBLIOGRAFICA

A seguir apresenta-se uma revisio bibliogrdfica destacando trabalhos que propuseram o
desenvolvimento de trabalhos na drea do projeto proposto.

Podemos citar como trabalho relacionade ao tema, o ariigo publicado na Mostra Nacional de
Robética, onde 0s autores apresentam as fases de desenvolvimento de um robd seguidor de linha
em (ANDRADE, 2012).

Outro exemplo pode ser enconirado em (GIOPPO, 2009} onde os autores apresentam 0
processo de construgao € desenvolvimento de um robd seguidor de linha produzido em ferro.

E por fim em (ANDRADE, 2013) € apresentado um protétipo de um robd seguidor de linha

controlado por arduino.
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4. METODOLOGIA

A metodologia utilizada nesse trabalho consiste na leitura na bibliografia e consulta na internet,
para entdo se realizar a construgiio de protétipos. No que tange 4 construgio de protétipos, esta
serd realizada em quatro fases:

» Idealizacfio: definigdo do tipo de mecanismo a sex construido e da tarefa que ele deve

realizar, isto €, o objetivo da construcio;

»  Pré-projeto: levantamento ¢ selecdo de recursos e opgOes para a construcio do robd

seguidor de linha;

» Montagem: consiste na construgAo propriamente dita.

= Melhorias: andlise da estabilidade, desempenho e seguranga do mecanismo, para entao

fazer as correcdes necessarias.

No entanto, esta sequéncia de fases pafu & construcio de um protdtipo ndo ¢ uma estrutura
rigida, isto é, nfio hd regras ou guias para a construgao de protétipos, no entanio serd seguida estas
premissas.

Ap6s a construgdo do protétipo, é realizada a implementagdo de tarefas, ou seja, a programagao
e controle do robd seguidor de linha. A eriagao dos programas pode ser divida em fases andlogas
as fases de construgio do prototipo, porém, no lugar do pré-projeto, tem-se a criagdo do
pseudocddigo e no lugar da montagem, tem-se a escolha do software de programagio e transcri¢ao
do pseudocédigo para a linguagem escolhida. A programacio do prot6tipo do rob6 seguidor de
linha idealizado neste projeto sera realizada em ambiente IDE-Arduino, € 0 protétipo serd

projetado e desenvolvido para ser controlado por um Arduino UNO R3.

5. RESULTADOS ESPERADOS _

Através deste projeto de pesquise eSperi 3¢ u montagem e desenvolvimento de um protéiipo
de um robd seguidor de linha controlade por arduino. Bspera-se desenvolver wima plataforma qoe
possa ser exposta ao piiblico, para demeongtiar 0 fancionamento & exccucio do robd seguidor de
forma didatica. {

Como forma de divulgagdo dos rcr;uita(ia's, os alunos envolvidos serfo incentivados a
apresentar o trabalho em eventos cientiticcs, visando motivar a discussio em torno do trabalho

desenvolvido.
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