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INTRODUCAO

Existe um composto tecnoldgico conhecido como LDR
(Light Dependent Resistor — Resistor Dependente de Luz), que
tem a capacidade de variar sua resisténcia de acordo com a
intensidade de luz refletida sobre ele. Esse composto funciona
como os olhos do robd e juntamente com uma luz LED, uma
protoboard e outros componentes ira ajudar a quem produz e a
quem Vvé esse experimento como funciona o robd seguidor de
linha.

OBJETIVO

Este projeto tem como objetivo principal demonstrar para o
publico uma fase bem inicial da robética, exemplificando como
a intensidade de uma luz pode variar a resisténcia.

MATERIAL E METODOS/METODOLOGIA

Para a montagem do robd se faz necesséria a utilizagdo de
alguns materiais, a saber: e 2 motores DC com caixa de redugao
1:48; e 2 rodinhas de carrinho de controle remoto com
superficie de borracha; e 1 embalagem de desodorante roll on;
o 2 potencidmetros de 10k; e 2 LDR de 5 mm; e 2 LED de alto
brilho de 5 mm na cor branca; e 2 transistores TIP122; e 2
resistores 100 Q; o 1 suporte para 4 pilhas AA; e 4 pilhas AA;
e 1 pacote de jumpers destacaveis macho-macho; e 1 placa
protoboard 760 pontos HK-P50; e 1 chassi de acrilico de 22 cm
por 14,7 cm ou uma placa de plastico

Montagem do protétipo: 1) Pegue dois fios de cores
diferentes (um preto e um vermelho) que serdo soldados ao
terminal do motor. Esse processo deve ser realizado nos dois
motores. 2) Pegue a placa de pléstico corte-a nas seguintes
medidas: marque 8 mm a partir da borda, logo em seguida,
marque 0 meio e, depois, marque mais 10 mm para fazer o furo
onde serdo colocados os sensores. 3) Depois desses furos
prontos, prenda 0s motores nessa placa, prenda também as duas
rodinhas, a bolinha do desodorante e o suporte para pilhas, e
por fim, cole a protoboard na parte superior da placa. 4) Depois
de colados, observe o posicionamento dos fios no protoboard.
Primeiramente, solde os fios no LED e no LDR. Isso sera feito
nos dois LED’s e nos dois LDR’s. Apds encaixe cada um nos
furos ja feitos em nossa base de plastico. Prossiga para a parte
elétrica do robd. 5) Primeiro posicione o transistor, logo apds o
potencidmetro e também o resistor, lembre todos esses
componentes seguirdo uma sequéncia criada (por vocé) no
protoboard. 6) Logo depois, ligue o fio vermelho na parte

inferior do resistor e também os da bateria. Em seguida,
posicione um fio que ird conduzir 5 volts, esse fio devera ser
conduzido até o resistor. 7) Posicione o LDR de frente para o
potencidmetro, depois posicione 0s negativos de forma
organizada sobre o protoboard. 8) Por fim, ligue o sensor no
transistor, sendo assim o positivo do motor vai no terceiro lugar,
e para terminar essa parte, ligue o potenciémetro no transistor.
9) Atencdo: esse processo deve ser repetido duas vezes, sendo
um para cada lado do protoboard.

RESULTADOS E DISCUSSAO

Ao colocar o robd no percurso ele segue a linha preta e
permanece nela até que seja desligado. Isso acontece porque ao
colocar o rob6 no caminho, a intensidade produzida pela luz
LED, faz com que o LDR consiga alterar sua resisténcia, uma
vez que, quando os fétons incidem no semicondutor, estes
liberam elétrons para a banda condutora, o que melhora a sua
condutividade, permitindo-lhe mais resisténcia na linha preta
do que na linha branca. Assim, pode-se concluir que, quanto
maior for a intensidade da luz sobre o LDR, menor serd a
resisténcia oferecida por ele, e vice-versa. Isso se aplicara aos
dois lados do robd, ou seja, cada LDR ira controlar um motor
de maneira independente. Com isso, a alteracdo na resisténcia
resultard& na modificacdo da velocidade dos motores,
possibilitando assim, a realizacdo de curvas ou até mesmo de
paradas.

CONCLUSAO

A data programada pela comissdo organizadora para a
apresentacdo do pOster ndo podera ser alterada pelo autor.

A partir do desenvolvimento deste trabalho, pode-se
observar em um tamanho bem reduzido, as tecnologias
utilizadas em robds a partir de sensores, que lhes permitem
detectar cores e objetos. Essa é uma tecnologia nova e que , a
partir deste projeto, pode ser observada de forma simples.
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