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Utilizando o Rob6 Autonomo (Obstacle Avoid) no Arduino

Os robds autbnomos tém se tornado cada vez mais populares devido a sua capacidade de realizar
tarefas sem a necessidade de intervengdo humana. No campo da robética, o Arduino é uma
plataforma amplamente utilizada para a criacdo desses robds autbnomos devido a sua facilidade de
programacao e flexibilidade. Neste artigo, vamos explorar como utilizar o Rob6é Autdbnomo (Obstacle
Avoid) com o Arduino, fornecendo exemplos de script para implementar essa funcionalidade em seu
robo.

Exemplos: A seguir, apresentamos alguns exemplos de script que podem ser utilizados para
implementar o Robd Autbnomo (Obstacle Avoid) no Arduino.

Exemplo 1: Movimento basico

#i ncl ude <AFModt or. h>

AF_DCMbtor notor1(1); // Mdtor A
AF_DCMbtor notor2(2); // Mtor B

void setup() {
/1l Inicializa a comuni cacdo com o notor
not or 1. set Speed( 255) ;
not or 2. set Speed( 255) ;

}

void | oop() {
/1 Movinmento para frente
not or 1. r un( FORWARD) ;
not or 2. r un( FORWARD) ;
del ay(2000); // Aguarda 2 segundos
/1 NMovinmento para tras
not or 1. r un( BACKWARD) ;
not or 2. r un( BACKWARD) ;

del ay(2000); // Aguarda 2 segundos

Exemplo 2: Deteccéo de obstaculos

#i ncl ude <AFModt or. h>
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AF_DCMbtor notor1(1); // Mdtor A

AF_DCMotor notor2(2); // Mtor B

i nt sensorPin AO; // Pino do sensor de obstacul os

int threshold 500; // Limar para considerar um obstacul o

void setup() {
/1l Inicializa a comuni cacdo com o not or
not or 1. set Speed( 255) ;
not or 2. set Speed( 255) ;

/1l Inicializa a conmuni cacdo com o sensor
pi nMbde(sensor Pi n, | NPUT);

}

void | oop() {
i nt sensorVal ue = anal ogRead(sensorPin);

/'l Se um obstéacul o for detectado, faz o robd parar e girar
if (sensorValue > threshold) {

not or 1. r un( RELEASE) ;

not or 2. r un( RELEASE) ;

del ay(1000); // Aguarda 1 segundo

not or 1. r un( BACKWARD) ;
not or 2. r un( FORWARD) ;
del ay(1000); // Aguarda 1 segundo

}

/'l Caso contréario, segue emfrente
el se {

not or 1. r un( FORWARD) ;

not or 2. r un( FORWARD) ;

}
}

Conclusao: Neste artigo, apresentamos exemplos de script para utilizar o Robd Autonomo (Obstacle
Avoid) no Arduino. Com esses exemplos, é possivel implementar funcionalidades basicas de
movimento e detec¢do de obstaculos em seu rob6 auténomo. Lembre-se de adaptar o cédigo de
acordo com as caracteristicas do seu robd e das conexdes utilizadas. Com a ajuda do Arduino, é
possivel criar robés autbnomos inteligentes e funcionais para uma ampla variedade de aplicacdes.
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