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Introdugéo

O presente trabalho detalha o desenvolvimento de um robd-carro autdnomo, concebido no &mbito da disciplina de
Arquitetura e Organizagdo de Computadores sob a proposta do professor Eduardo Furlan. Este projeto, intitulado
"Corrida Maluca", foi realizado pelos estudantes Bruno de Matos, Hugo, Ozanio Souza Reis, Gabriel de Mello
Pedroza e Pedro Lopes Braga, do curso de Ciéncia da Computacao da faculdade Anhanguera. O desafio central
consistiu na constru¢do de um veiculo totalmente independente, com a capacidade de navegar por um circuito prée-
definido seguindo uma linha e, simultaneamente, desviar de obstaculos encontrados em seu percurso. A execucao
do projeto envolveu desde a selecdo e montagem de componentes eletrénicos e mecanicos até a programacao da
I6gica de controle e a superacao de desafios praticos, como ruidos elétricos e desalinhamento de motores, que
exigiram a implementagdo de solu¢des de engenharia especificas. Este relatério e o artigo cientifico associado
documentam todo o processo, desde a concepc¢ao até os resultados obtidos nos testes de validacao.

Obijetivo

O objetivo do projeto foi construir e validar um rob6-carro seguidor de linha auténomo, capaz de seguir um trajeto
demarcado, detectar e desviar de obstaculos de forma independente. A metodologia envolveu planejamento,
montagem fisica, conexdes elétricas e testes para garantir estabilidade e autonomia na operacéo.

Material e Métodos

Materiais Utilizados:

* Estrutura: Chassi com 4 rodas.

* Propulséo: Motores DC.

* Controle: Placa Arduino Uno e uma Ponte H L298n para o controle dos motores.

* Sensoriamento: Dois sensores infravermelhos para a leitura da linha no circuito.

* Alimentacado: Baterias de 12 V para os motores e uma bateria de 9 V para o Arduino.

Métodos: O processo de desenvolvimento incluiu a implementagéo de filtros RC para mitigar ruidos elétricos,
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ajustes mecanicos para corrigir o desalinhamento dos motores e a criagdo de um suporte regulavel para os
sensores, garantindo uma leitura precisa da linha. Para a navegacdo autbnoma e desvio de obstéculos, foi
implementada uma légica de busca em "Z".

Resultados e Discussao

Nos testes préticos, o robd-carro demonstrou sucesso no cumprimento das funcionalidades propostas. Ele foi
capaz de seguir as linhas do circuito de forma consistente, executar curvas suaves e desviar de obstaculos
conforme programado. A autonomia do veiculo foi considerada razoavel para a concluséo do percurso.

Contudo, diversas dificuldades foram encontradas durante o desenvolvimento. Os principais desafios foram a
presencga de ruidos elétricos que interferiam no funcionamento dos componentes, o desalinhamento dos motores
gue afetava a trajetoria e a perda momentanea da leitura da linha pelos sensores. Estes problemas foram
solucionados com a aplicagéo de filtros RC, ajustes mecanicos no chassi e a implementac¢do de uma logica de
busca para que o rob6 reencontrasse a linha.

Outro ponto observado foi a queda de tensé@o na bateria durante a operagéo, o que impactava o desempenho do
rob6. Como proposta para solucionar essa questdo e melhorar a performance futura, sugere-se a utilizacdo de
baterias LiPo (Polimero de Litio) combinadas com um supercapacitor para garantir uma alimentacéo mais estavel
e eficiente.

Concluséo

O projeto "Corrida Maluca" cumpriu com sucesso seu objetivo principal de desenvolver e validar um robé seguidor
de linha com capacidade de desvio de obstaculos. A experiéncia pratica destacou a importancia fundamental de
realizar ajustes precisos, tanto na parte elétrica quanto na légica de programacéo, para garantir a precisao,
estabilidade e autonomia do sistema. As soluc¢des implementadas para superar os desafios encontrados foram
eficazes e consolidaram o aprendizado na area de arquitetura de computadores e robética.

Referéncias

SHIMOKAWA, Walderson. Circuitos digitais. 2014. Disponivel em: . Acesso em: 1 mar. 2016.

STALLINGS, Willian. Arquitetura e organizacdo de computadores: projeto para desempenho. 5. ed. Sdo Paulo:
Prentice-Hall, 2003.

DIARIO DE PROJETO. Arquitetura e Organizagdo de Computadores. Tutor: Eduardo Furlan de Miranda. S&o
Paulo: [Instituicao Anhanguera - Marte], 2025. Documento interno de projeto.

EMCONTREG DE ATIVIDADES CIEWTIFICAS, 28, 2035 LUNDRIMA AMAL - LONDRINA- UROPAR. 2025 155N 2447 -6455

r!l:-'l:-lar hd = ::-.ﬂl: ’ .'-L Fr R 4 :E;:En
1] iy L UneTe e LGl dri Amad I::J-ﬂg'ﬁ-n






