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Intfrodugdo: Robds seguidores de linha, pela sua aplicabilidade, pertencem a uma das categorias mais escolhidas
para implementacdo, pelas equipes de robdtica. Um robd seguidor de linha deve percorrer, de forma auténoma,
uma linha demarcada no chdo ou tablado. Mas como construir um robd seguidor de linha? Seu desenvolvimento
envolve a escolha de um chassi eficiente e de componentes eletroeletrdnicos, além de um controle P&ID
(Proporcional, Integrativo e Derivativo) para sua autonomia. Pedagogicamente, a construcdo de robds é
amplamente utilizada como plataforma de estudos de aprendizado computacional. Objetivo: Desenvolver um
robd seguidor de linha, para a equipe de robdtica Oesc-Spark da UNOESC de Chapecd. Método: Através de
pesquisas bibliogrdficas e documentais, explorou-se a problemdtica para se determinar qual o formato do chassi, o
circuito elétrico base e os componentes eletroeletrdnicos internos. A construcdo prdtica seguiu o modelo
incremental e os testes foram realizados em laboratério. A qualificacdo foi realizada pela validacdo de requisitos
computacionais, através de questiondrio com mensuracdo em escala Likert. Resultados: A forma do chassi foi o
modelo tubardo martelo devido & localizacdo dos sensores oticos e rolamentos dianteiros. Em uma Placa de
Circuito Base (PCB) impressa, fixou-se os componentes eletrénicos da plataforma Arduino e compativeis, por serem
acessivel e de baixo custo. A programacdo do sistema e controle P&ID, do Arduino, deram autonomia ao robd.
Concluido, o robé foi capaz de seguir sozinho, sem interferéncia humana, uma linha previamente fracada no chdo.
Conclusdo: A presente pesquisa logrou éxito, pois as escolhas de chassi, placa base, componentes e programacdo
e controle P&ID, permitiram a construcdo ndo sé de um robd seguidor de linha, mas dois robds. Contribuiu ainda
para o conhecimento tedrico prdtico do académico, que veio a compartilhar isso, entre os integrantes da equipe
de robdtica, possibilitando esclarecer conceitos de elétrica, motores e programacdo de sistemas, vistos em sala.
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