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A robdtica vem ganhando um papel de destaque nos ultimos anos, abrangendo diversas
areas como a industria, saude e educagdo. No entanto, os altos custos associados ao
desenvolvimento e implementagdo de robos tém limitado a exploracdo plena dessa tecnologia,
especialmente para educadores que buscam aprofundar o ensino nesse campo, tanto em termos de
aprendizado quanto para pesquisa. A necessidade de recursos financeiros tornou-se um desafio
para os professores interessados na area, impulsionando esfor¢os para encontrar solugdes vidveis.

A plataforma desenvolvida busca ser acessivel e eficiente, fazendo uso da tecnologia
Robot Operating System (ROS). O controlador deste robo ¢ o WeMos DI, baseado no
microcontrolador ESP8266, conhecido por sua versatilidade em projetos de Internet das Coisas
(IoT) devido a sua capacidade de programacao e conectividade Wi-Fi integrada. Na Figura 1, ¢
possivel contemplar o robé completamente montado, permitindo a visualizagdo detalhada das
suas distintas partes e componentes.

Figura 1. Robo Desenvolvido

A estrutura fisica do robd € composta por trés partes principais: o chassi, a suspensao e
um suporte modular. As pegas estruturais do robo foram fabricadas utilizando uma impressora
3D, resultando em custos reduzidos de produgao e tornando o processo mais acessivel e eficiente.
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Isso contribui para a viabilidade econdmica da plataforma, permitindo que professores e
entusiastas tenham acesso a uma solucdo de roboética de baixo custo. Para fornecer uma visao
mais detalhada dos custos envolvidos na criacdo desta plataforma, a Tabela 1 mostra os gastos
associados aos diferentes componentes do robd proposto bem como o custo total.

Tabela 1. Tabela de Custos dos Componentes

Descricao Precos
Micro Servo Motor R$ 25,42
Sensor IR Sharp Gp2y0a21 RS 40,16
Power Bank R$ 67,02
Cabos Jumper R$ 11,99
Ponte H R$ 16,99
Filamento R$ 16,55
Placa WeMos D1 R$ 58,97
Shield RS 14,47

Kit 4 Motores DC R$ 59,96
Total RS 311,53

Além do controlador, um shield de modulo de expansao ¢ integrado, facilitando a conexao
dos componentes e a integracdo geral do robd. Entre os componentes utilizados, destaca-se a
unidade de medi¢ao inercial (IMU) MPU-6050, responsavel por coletar informagdes sobre
movimento e orientacdo do robd. O robd possui quatro rodas acionadas por motores DC,
controlados em pares para possibilitar movimentos precisos e confidveis, enquanto uma Ponte H
gerencia a diregdo e velocidade. Adicionalmente, um micro servo motor e um sensor de varredura
infravermelha IR Sharp GP2Y0A21 foram integrados ao controlador, permitindo a exploragao do
ambiente ¢ a execucdo de técnicas avancadas de desvio de obstaculos. A fonte de energia, um
Power Bank com 10000mAh, confere ao rob6 uma autonomia de aproximadamente duas horas.
Um video demonstrando o robd em funcionamento, desviando de obstaculos, esta disponivel em:
https://www.youtube.com/watch?v=Tb3HMUS5e-BE.

Como trabalhos futuros, almejam-se projetos que expandam a linha de robds, buscando
criar modelos mais sofisticados e eficientes, com componentes de maior poténcia. Isso permitira
uma exploracdo mais ampla das capacidades da robdtica e proporcionara um campo de
experimentacdo ainda mais abrangente para estudantes e entusiastas.
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