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Introdugéo

Um robd seguidor de linha é um dispositivo moével capaz de se deslocar de forma auténoma ao longo de um
percurso previamente delimitado, geralmente representado por uma faixa escura sobre um fundo claro. O principio
de funcionamento baseia-se em sensores infravermelhos, que identificam o contraste entre as cores e enviam
sinais para o microcontrolador Arduino Uno, responsavel por interpretar os dados e controlar o movimento dos
motores. Além de ser amplamente utilizado em projetos educacionais de robética e eletronica, esse tipo de robd
também possui aplica¢des préaticas em ambientes industriais, como em sistemas de transporte automatizado e
logistica.

Obijetivo

Desenvolver e programar um rob6 seguidor de linha utilizando Arduino Uno e sensores de infravermelho, capaz de
identificar e seguir trajetos pré-definidos no chao. O projeto busca aplicar conceitos de eletrdnica, programagéo e
robética, demonstrando seu funcionamento em contextos educacionais e potenciais aplicacdes de automacao.

Material e Métodos

Para a construcédo do robd seguidor de linha, utilizou-se um kit composto por um chassi 2WD em acrilico, duas
rodas de tracdo, uma roda boba, dois motores DC com engrenagens, dois discos de codigo, suporte para quatro
pilhas AA, placa compativel Arduino Uno R3 Atmega328 SMD, cabo USB, médulo ponte H, quatro sensores de
linha infravermelhos, mini protoboard, cabos jumper e cabo 9V, sendo o chassi montado com a fixacdo dos
motores e rodas, a roda boba posicionada na frente para estabilidade, o suporte de pilhas instalado sobre o chassi
para fornecer alimentagcé@o e os sensores de linha alinhados na parte inferior para detectar a faixa preta sobre
superficie clara, enquanto todos os componentes eletrénicos foram conectados a placa Arduino Uno por meio da
protoboard e cabos jumper, com o médulo ponte H permitindo o controle independente dos motores; o cédigo de
controle foi desenvolvido e carregado utilizando o aplicativo Arduino, implementando rotinas para leitura dos
sensores de linha e ajuste proporcional da velocidade dos motores conforme a posicdo da faixa, e o rob6 foi
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testado em pista com faixas pretas sobre superficie branca, realizando multiplos testes para calibrar a
sensibilidade dos sensores e a velocidade dos motores, avaliando seu desempenho pela capacidade de seguir a
linha com precisao.

Resultados e Discussao

Os resultados obtidos mostraram que o robd seguidor de linha desenvolvido com o Arduino Uno apresentou um
desempenho satisfatério, sendo capaz de acompanhar as trilhas propostas de forma eficiente. A integracédo entre
0S sensores, a estrutura do chassi e a programacéo aplicada possibilitou que o rob6 realizasse curvas, mantivesse
sua rota e respondesse bem as variacdes do percurso. A boa precisdo na leitura da linha e a agilidade nas
respostas destacam o potencial do Arduino como ferramenta acessivel e versatil no campo da robética. Além de
seu baixo custo, a ampla comunidade de usuarios facilita a troca de conhecimento e o aprimoramento de projetos
semelhantes.

Concluséo

O desenvolvimento do robd seguidor de linha com Arduino Uno mostrou que é possivel construir um sistema
simples, de baixo custo e eficiente para acompanhar trajetos definidos no chdo. O projeto permitiu aplicar na
pratica conceitos de eletrbnica, programacao e robética, além de destacar a utilidade do Arduino como ferramenta
de aprendizado e inovacao. Apesar do bom desempenho, melhorias como o0 uso de mais sensores ou 0 ajuste de
algoritmos de controle, como o PID, podem tornar o robd ainda mais preciso e adaptavel a percursos complexos.
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P.S.: Devido a um problema no sistema de matricula, nosso membro, Carlos Eduardo Branddo dos Santos néo
pode ser cadastrado nos autores, pe¢o que o cadastrem se conseguirem, obrigado.
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