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Componentes Basicos de um Robd

Sensores:

e Percepcao do ambiente.
Atuadores:

e Execucaode agoes fisicas.
Controladores:

e Processamento e tomada de decisao.




Controladores

Definicao:

e Dispositivos que recebem dados dos sensores, processam essas informacoes e enviam
comandos aos atuadores.

Tipos de Controladores:

e Microcontroladores (Ex: Arduino, PIC)
e Computadores de Bordo (Ex: Raspberry Pi)

Funcao:

e Executar algoritmos de controle, tomada de decisdao e comunicacao.



Exemplo de tipos de Sensores

Sensores de Proximidade:

e Ex:Sensores ultrassonicos, infravermelhos.
Sensores de Imagem:

e Ex:Cameras, LIDAR.
Sensores de Movimento:

e Ex: Acelerometros, giroscépios.

Sensores Ambientais:

e Ex:Sensores de temperatura, umidade, gas.



Funcao dos Sensores

Percepcao:

e Capturar dados do ambiente.
Navegacao:

e Ajudar orobd ase mover de forma segura e eficiente.
Interacao:

e Permitir que o rob6 interaja com humanos e outros robos.



Exemplo de Tipos de Atuadores

Motores Elétricos:
e Ex: Motores de corrente continua (DC), motores de passo.
Servomotores:
e Controle preciso de posicao.
Atuadores Pneumaticos:
e Utilizam ar comprimido para movimento.

Atuadores Hidraulicos:

e Utilizam fluidos para forca e movimento.



Funcdes dos Atuadores

Movimento:

e Permitir que o robo se desloque ou manipule objetos.
Acao:

e Realizar tarefas especificas como soldar, pintar ou montar.

Precisao:

e Executar movimentos com alta precisao e repetibilidade



Integracdo dos componentes

Fluxo de Dados:

e Sensores -> Controlador -> Atuadores.

Ciclode Controle:

e Leiturade sensores, processamento de dados, envio de comandos.

Exemplo Pratico:

e Umrobo mével que usa sensores de proximidade para evitar obstaculos, um
controlador para processar os dados e motores para se mover.



