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RESUMO

Colocamos em pratica no ultimo maodulo todos os nossos conhecimentos adquiridos
ao longo do curso, principalmente na parte eletronica e mecanica, as quais nosso
projeto é voltado.

Nesse periodo de desenvolvimento do TCC, fomos buscando ideias e inovacgoes,
varias mudancas foram feitas durante esse tempo, mas no fim, chegamos ao
consenso que deveriamos criar um robd vigilante.

O foco deste trabalho é 3 Seguranca, tendo em vista que atualmente o interesse pela
seguranca integrada a tecnologia & evidente,com isso, criamos um robd capaz de se
deslocar, desviar de obstaculos, registrar imagens a longa distancia e que facilite a

rotina do seu proprietario.

Palavras-chave: Vigirobot — Robé Vigilante — Seguranca



ABSTRACT

We put into practice in the ultimate module all our knowledge gained throughout the
course, mainly in the electronics and mechanics, in which our project is geared.

During this period of development of the TCC, we went searching for ideas and
innovations, several changes were made during this time, but in the end, we reached
the consensus that we should create a robot lookout.

The focus of this work will be more specifically security. Today people seek more for
safety than before, as much technology as urban violence grew quickly, with that in
view, we have created a robot able to move, dodging obstacles and record images
sent to long distance.

Keywords: Vigirobot - Robot Lookout - Surveillance
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INTRODUGAO

Nesse projeto apresentamos um robé que atende as necessidades das pessoas que
buscam por melhoria em sua seguranca pessoal e seguranca domiciliar.

Com o crescimento da violéncia, nés também aproveitamos o crescimento da
tecnologia e tomamos tudo o que aprendemos durante os dois anos, pra colocarmos
em pratica esse projeto que trara confianga e seguranca para todos.

O Vigirobot foi elaborado a partir de um carro de brinquedo, nele adaptamos todo um
sistema mecanico e eletrénico, para que através de ambas, pudéssemos ter um
robd. O robd se deslocara em sentidos diferentes, gracas a um componente que
enviara sinais que obstaculos est&o por perto, fazendo com que ele se desloque
para direita,para esquerda ou recue.

O gerador de forga para ele, sera um motor DC que estara entrelagado em correias,
na parte traseira da carenagem, alimentado por uma bateria.

Tendo isso como objetivo em nosso TCC, buscamos realizar esse projeto, para
ajudar as pessoas através da tecnologia.
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Tabela de Preco

Produto Quantidade | Preco
Micro Camera 1 R$ 90,00
Arduino Uno R3 1 R$ 55,00
Sonar 1 R$ 11,00
Protoboard 1 R$ 15,00

Parafusos 5 R$4,50
Fios/Jumpers 1 R$ 10,00
Carrinho de plastico 1 R$ 12,00
Servo Motor 3 R$ 36,00
Bateria 2 R$ 18,00
Ponte HL298N 1 R$ 25,00

Borracha EVA 1 R$ 1,60
Frete TODOS | R$ 121,90
TOTAL : R$ 400,00




1.0 Mecanica

1.1 Eixo Dianteiro

Na parte mecanica, utilizamos ago torneado para ser feito o eixo do robd. A principio
era um carrinho com suas rodas ligadas diretamente na carenagem, sendo
colocados eixos de articulagées laterais na carenagem, colocando chapas de aco.

Essas chapas possuem furos no centro onde tera um eixo que as interliguem.

Figura 1: Manutenc&o dos eixos dianteiros.
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1.2 Eixo Traseiro

Na traseira sera um Unico eixo, nele estara passando uma correia transpassada no
motor DC, sendo na traseira o impulso para poder andar.

Figura 2: Imagem da parte de cima do robé e do eixo em manuteng&o, na base, logo na
frente do eixo, ird todos os componentes eletrénicos.
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2.0 ELETRONICA/ELETRICA

2.1 Motor DC
O Motor DC sera responsavel em dar movimento ao robd. Tera uma correia que o
ligara com o eixo traseiro, dando impulso ao carro. O Motor DC sera acionado pelo

comando enviado da Ponte H L298N.

S
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2.2 Servo Motor Dianteiro

O eixo que estara interligando ambos os lados dos eixos da dianteira, tera no teu
meio um servo motor com uma programacao diretamente ligada ao sonar.

Ou seja, quando tiver um obstaculo, o motor servo fara com que o eixo mude de
lado, dando assim o movimento de esquerda e direita pro robd.

— 2.3 Arduino

] Arduino plataforma de prototipagem eletrénica usando a linguagem de programacao
C/C++, ele funciona como o cérebro do projeto onde é gravado todos os comandos
que o VigiRobot ir4 executar.




2.4 Ponte H L298N

Ponte H L298N & um circuito utilizado para acionar o Motor DC, recebendo comando
da placa Arduino e direcionando-o para o Motor DC fazendo ele entrar em
funcionamento.

2.5 Sonar (Modulo Ultrasso6nico)
Ele detectara a distancia que o robé esta do obstaculo mandando o comando para
desviar.




Figura 5 :Imagem dos componentes eletrénicos instalados, pronto para serem
executado.
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3.0 — Sistema de Vigilancia

Na parte superior da carenagem, ira acoplado uma micro cdmera, ela sera a
responsavel pela vigilancia, a Micro Camera transmiti a imagem ao receptor que |
estara conectado a uma TV ou em algum aparelho com entrada AV para reproduzir
a imagem.

Sua fonte de alimentacdo é uma bateria de 9V.




CONCLUSAO

Neste projeto apresentamos um sistema de seguranca autdbnomo que daqui alguns
anos sera comum e a maioria das pessoas possuiram, por ser pequeno, discreto e
barato, trara confianga para todos. Podendo ele ser camuflado e escondido em
lugares pequenos, captara imagens que tirardo muitas duvidas, exemplo, observar o
comportamento da baba com o teu filho, ou escondido perto da porta de entrada da
casa e até mesmo andando pelo quintal, observando se ha alguma anormalidade, e

0 dono, ha uma distancia de duzentos metros podera ir acompanhando tudo.
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