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RESUMO

O Projeto desenvolvimento e implementacdo de algoritmo para movimentacéo do robd
movel autbnomo Emmy 111 tem como base o rob6 Emmy |11, que é composto por trés
subsistemas, sendo eles o Subsistema de Sensoriamento, o Subsistema de Planejamento
e 0 Subsistema Mecanico. A interligacdo desses trés subsistemas constituem um rob6
movel autbnomo capaz de encontrar um ponto de destino pré- determinado num
ambiente ndo estruturado. Este trabalho aborda o Subsistema Mecanico, dando énfase
no algoritmo de movimentagdo do robd, que utiliza coordenadas para realizar suas
movimentacOes. Para se movimentar, o algoritmo de planejamento do rob6 gera uma
sequéncia de coordenadas para o algoritmo de movimentacdo. A ideia do algoritmo é
realizar movimentagdes especificas para cada coordenada. Ao todo sdo definidas oito
coordenadas possiveis, representadas pelos pontos cardeais (norte, sul, leste e oeste) e
0s pontos colaterais (nordeste, sudeste, noroeste e sudoeste.) O desenvolvimento do
algoritmo é feito através do programa MikroC, utilizando a linguagem de programacao
em C. Para a criacdo do prot6tipo utiliza-se o microcontrolador PIC16F877A e duas
rodas ligadas as suas portas de saida. Além disso utiliza-se o transistor de media
poténcia TIPs41, resistors de 1k para polarizagdo da base e uma fonte de 12v para

alimentacdo das rodas.
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