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Resumo: Durante o desenvolvimento de robds autonomos sdo necessarios ajustes e o
monitoramento de variaveis para efeitos de verificagdo e valida¢cdo do seu funcionamento.
Em competicdes de robotica ajustes devem ser realizados de forma rapida e precisa. No
presente trabalho é desenvolvida uma interface Android para auxiliar o controle e
monitoramento de robds auténomos nas categorias de sumd autéonomo, trekking e
seguidor de linha. Neste trabalho é mostrado como a interface foi construida por meio da
linguagem de programacao JAVA e do software Android Studio. As etapas de criacao do
aplicativo sdo apresentadas e detalhadas. Ainda, sio mostradas como foram feitas as

separacdes para cada modalidade de robds, onde para a categoria sumo6 auténomo o
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aplicativo possibilita a configuracdo da légica utilizada, para o seguidor de linha a
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configuracdo de ajuste de ganhos e para o trekking o controle manual. Apds finalizada a
interface é verifica-se como o processo de ajustes de ganhos dos robos seguidores de linha
foi otimizado e como o monitoramento de qualquer categoria pode ser verificado por
meio da ferramenta desenvolvida.
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