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INTRODUÇÃO

• Proposta.



Ponte H e 
Sensor 
ultrassônico

• O que é?

• Como funciona?



Chassis

• Quais foram os problemas?

• Como foram resolvidos?



Hardware

• Por que esta escolha de 

alimentação?

• Como o Arduino controla os 

motores?



Hardware

• Por que esta escolha de 

alimentação?

• Como os sensores interagem 

com o Arduino?



Software



Software

• Como resolver o 

problema resultante 

da demora da leitura 

do sensor?



Resultado final

• Como resolver o problema resultante 

da demora da leitura do sensor?

• Link do 

vídeo: https://www.youtube.com/wat

ch?v=ATVdEzgGpKE



Cronograma



Custos



Conclusões

• Importância dos sensores para robôs de 

navegação autônoma;

• Importância dos atuadores para robôs de 

navegação autônoma.


