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INTRODUCAO:

O projeto do Carrinho Seguidor de Linha é um
dispositivo robdtico desenvolvido com o propdsito de
seguir uma linha predefinida em uma superficie,
proporcionando uma experiéncia de aprendizado e
entretenimento. Este projeto exemplifica a capacidade de
criar sistemas autdnomos capazes de executar tarefas
especificas, sem interven¢do humana constante.

OBJETIVO:

O objetivo ¢ explorar a intersecao da robdtica e automacao,
criando um sistema auténomo capaz de rastrear uma linha
predefinida em uma superficie, destacando assim a
capacidade de concepgdo ¢ programacdo de sistemas
roboticos autonomos.

MATERIAL E METODOS/METODOLOGIA:

O funcionamento do carrinho se baseia na detec¢do da
diferenca de intensidade luminosa entre areas de cor
preta e branca na superficie. Um sensor LDR (Resistor
Dependente de Luz) adquire essa informagdo e a
transmite a um transistor. O transistor modula a corrente
elétrica fornecida ao motor, com base nas informagdes
sensoriais do LDR (DE SOUZA et al.2016). Quando o
carrinho detecta a area de cor preta, o motor ¢ acionado
para seguir a trajetoria; em contraste, a deteccdo de uma
area branca resulta no desligamento do motor. Esse
processo ¢ continuamente repetido, permitindo que o
carrinho siga autonomamente a trajetoria predefinida.

RESULTADOS E DISCUSSAOQ:

Os resultados do projeto demonstram que o Carrinho
Seguidor de Linha ¢ capaz de realizar com precisdo o
acompanhamento de uma linha predeterminada na
superficie. Ele exemplifica de forma eficaz a aplicagdo
de sensores e automacao na area da robotica, realizando
a tarefa com consisténcia e independéncia.
Adicionalmente, o carrinho oferece uma experiéncia
envolvente, pois ele é capaz de desviar de obstaculos e
manter-se na trajetoria desejada, tornando-se, portanto,

um projeto que proporciona uma abordagem atrativa e
pratica para o publico.

CONCLUSAO:

Em resumo, o Carrinho Seguidor de Linha representa
um modelo pratico e envolvente da robotica e automagao. A
habilidade de rastrear uma linha predefinida com base em
informagdes sensoriais adquiridas pelo sensor LDR e
controladas pelo transistor demonstra os principios
fundamentais da automacdo e controle de sistemas
autbnomos. Além disso, o carrinho proporciona
entretenimento e interacdo ao publico, a0 mesmo tempo em
que ilustra o potencial de aplicacdo desta tecnologia em
cendrios praticos, como linhas de montagem automatizadas
e educacdo em robdtica. No ambito mais amplo, este
projeto evidencia a promessa continua da robdtica e
automagdo na simplificagdo de tarefas e na promogdo da
aprendizagem e diversdio no dominio da ciéncia e
tecnologia.
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