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1 INTRODUCAO

Nos ultimos anos, a intensificacdo dos incéndios florestais tem trazido consequéncias
devastadoras para o meio ambiente e para a sociedade, gerando uma destrui¢do irreversivel
em ecossistemas, ameagando a biodiversidade e colocando em risco a saude e a seguranca de
comunidades proximas. A liberagdo de gases poluentes durante esses incéndios contribui para
o agravamento do aquecimento global, criando um ciclo destrutivo que afeta o planeta como
um todo. Diante desse cendrio preocupante, surge a necessidade de se buscar solugdes
praticas e sustentaveis para monitorar € combater os incéndios florestais, de modo a preservar

0s recursos naturais e proteger o equilibrio ambiental.

Este cenario suscita uma reflexdo acerca do papel que a tecnologia pode ter na
salvaguarda do meio ambiente e na atenuagdo dos efeitos das alteracdes climaticas. Como
comunidade, estamos cada vez mais cientes da importancia de criar solu¢des que nio so
solucionem questdes urgentes, mas que também estejam alinhadas a uma perspectiva de
futuro mais sustentavel e inclusiva. Questdes como "Como podemos empregar a tecnologia
para salvaguardar o meio ambiente?" e "Como as inovagdes podem nos auxiliar a enfrentar
questdes globais de maneira ética e eficiente?" tornam-se cruciais. Este Projeto Integrado tem
como objetivo desenvolver um robd autonomo, especificamente concebido para combater

incéndios florestais.

O robd foi projetado para funcionar de maneira autdnoma, equipado com tecnologias
que possibilitam identificar focos de incéndio, acompanhar o ambiente e intervir diretamente
na supressao de incéndios. A sua proposta estd em consonancia com os Objetivos de
Desenvolvimento Sustentdvel (ODS) da ONU, como o Objetivo de Desenvolvimento
Sustentavel 13 (Ag@o contra as Mudancas Climéticas Globais) e o Objetivo de
Desenvolvimento Sustentdvel 15 (Vida Terrestre), que enfatizam a importancia da
preservacao ambiental e de medidas efetivas para a reducao dos impactos ambientais. Assim,
0 projeto tem como objetivo ndo s6 desenvolver uma solugdo inovadora e eficaz para a luta
contra o fogo, mas também reforcar o compromisso com a conservagao de florestas e com a

preservagdo ambiental.



Em resumo, mais do que uma simples inovagdo tecnologica, este projeto busca
promover uma nova forma de pensar sobre a relagdo entre tecnologia e meio ambiente. Ao
integrar ferramentas avangadas em uma aplicacdo pratica e acessivel, o robo representa uma
contribuicdo significativa para a preservacdo ambiental, incentivando uma conscientizacao
maior sobre a responsabilidade coletiva na prote¢do dos ecossistemas naturais. Portanto, a
criacdo deste robd representa um avango significativo ndo apenas na area da automagao, mas
também na promocao de uma perspectiva ambientalmente consciente, dedicada a preservagao

das florestas e a preservagdo de recursos vitais para as proximas geragoes.



2 DESCRICAO DA EMPRESA

A empresa alvo do projeto tem razdo social com a Fundagdo de Ensino Octavio
Bastos, mais conhecida como UNIFEOB, portadora do CNPJ:59.764.555/0001-52 de Sao
Jodo da Boa Vista — SP localizada na AV. Doutor Octavio da Silva Bastos, 2439 — Jardim
Nova Sao Jodo, Campus Mantiqueira 13.874-149.

Aberta em 23/08/1968 a Fundag¢do de Ensino Octavio Bastos ¢ uma institui¢do de
natureza juridica de fundacdo privada, sem fins lucrativos, a primeira universidade de Sao
Jodo da Boa Vista deste tipo.

Tem como atividade principal a Educagdo superior graduagdo. Suas atividades
secundarias sdo: educagdo superior, pos-graduacao e extensdo, educacdo profissional de nivel
técnico, educagdo profissional de nivel tecnologico, pesquisa e desenvolvimento experimental
em ciéncias fisicas e naturais, pesquisa e desenvolvimento experimental em ciéncias

sociais’humanas e atividades veterinarias.



3 PROJETO INTEGRADO

O Projeto Integrado tem como objetivo criar um robd autébnomo voltado para o
combate a incéndios florestais, integrando solucdes tecnologicas sustentaveis e inclusivas. O
robd sera projetado para detectar, monitorar e extinguir incéndios, contribuindo diretamente
para a preservacdo ambiental. Essa iniciativa estd alinhada aos Objetivos de Desenvolvimento
Sustentavel (ODS) da ONU, especialmente o ODS 13, que trata da agdo contra as mudangas
climaticas, e 0 ODS 15, que visa proteger a vida terrestre.

O robo serd equipado com uma série de sensores e tecnologias para garantir sua
eficdcia. Ele terd sensores de temperatura para identificar focos de calor, e uma camera capaz
de mapear o ambiente utilizando machine learning, permitindo uma analise detalhada das
areas afetadas. O robo também contard com um tanque de agua acoplado e uma mangueira,
que possibilita a extingdo dos incéndios de forma automatica. Para navegar com seguranca e
precisdo, o robd usard sensores de proximidade e distdncia, permitindo que ele evite
obstaculos e se mova de forma eficiente até as areas criticas de combate ao fogo.

Além disso, o projeto considera a inclusdo de outros sensores que podem ampliar a
eficiéncia do robd. sensores de gas poderdo identificar a presenga de gases perigosos como o
monodxido de carbono, indicando incéndios ativos. Sensores de infravermelho serdo capazes
de detectar focos de calor invisiveis ao olho humano, permitindo uma agdo preventiva, e
sensores de pressao garantirdo o funcionamento correto do sistema de agua.

Programado em Python e controlado por uma placa ESP32-CAM, o robd aplicara
conhecimentos adquiridos nas disciplinas de Robotica, Machine Learning, Algebra Linear,
Geometria Analitica e Célculo Diferencial e Integral. A proposta vai além da simples
automagao; ela busca contribuir de forma pratica e inovadora para a preservagao ambiental e
o combate as mudangas climaticas, propondo uma solu¢do tecnoldgica que podera ser

implementada em diversas areas afetadas por incéndios florestais.



3.1 CALCULO DIFERENCIAL E INTEGRAL

O célculo diferencial e integral ¢ uma ferramenta essencial no projeto, pois permite
modelar e controlar movimento, equilibrio e dindmica de sistemas robdticos. As equagdes
diferenciais ajudam a descrever como as forgas, velocidades e aceleragdes atuam sobre os
robos, enquanto o calculo integral ¢ usado para otimizar 0 movimento e garantir a precisao
das trajetorias. Essas ferramentas matemadticas foram fundamentais para que o robd realizasse

tarefas.

3.1.1 CALCULO DE VELOCIDADE E ACELERACAO

As equagdes diferenciais sdo ferramentas essenciais para calcular a velocidade e a
aceleragdo dos componentes do robd, permitindo controlar seu comportamento de forma

eficiente. Por exemplo, a segunda lei de Newton, expressa por:

F=m-a

onde F ¢ a forca aplicada, m é a massa ¢ a € a aceleragdo, permite descrever a interagdo entre
forgas e movimento. A partir dessa relagdo, obtemos a equacao diferencial que descreve como

a aceleracdo e a velocidade mudam ao longo do tempo, representada por:

a(t) = d;—f) e v(t)= d:;_it)

Essas equacgdes sao fundamentais para controlar o movimento, manter o equilibrio e executar
tarefas complexas, pois indicam como ajustar a trajetoria e estabilidade do robd. A aplicagao
dessas equagdes no controle foi uma base para o design de sistemas roboéticos que sao

funcionais, estdveis e precisos.



3.1.2 PLANEJANDO CAMINHOS

Para otimizar a movimentacdo do robd, a utilizacdo de integrais no célculo de
trajetorias Otimas ¢ uma abordagem essencial. As integrais permitiram modelar e calcular o
tempo total ou o consumo de energia ao longo de uma trajetéria, permitindo que o robd
execute suas tarefas de forma eficiente. A minimizagdo do tempo de viagem ou consumo de
energia por meio de célculos integrais ¢ crucial para o desempenho de sistemas robdticos,
especialmente no aprimoramento na autonomia do robd. A utilizagdo dessas ferramentas
matematicas ¢ primordial para o desenvolvimento de um sistema robdtico rapido, econdmico

em termos de recursos e capaz de operar de forma otimizada em diversas condicoes.

3.1.3 ESTABILIDADE

A analise de estabilidade utilizando equacdes diferenciais foi algo crucial para garantir
que o robd permaneca em um estado estavel durante a operacdo. Isso envolve ndo apenas a
modelagem da dindmica do rob6, mas também o estudo das respostas a perturbagdes externas
e o design de controladores que mantenham a estabilidade do sistema em diferentes
condi¢des. Com base nas equagdes diferenciais que descrevem o comportamento do robd, os
resultados podem ser aplicados para garantir que o rob6 responda adequadamente a mudangas

no ambiente e continue a operar de forma eficiente e segura.

3.2 ROBOTICA

A robotica desempenha um papel crucial na criacdo de robds ao abranger vérias areas
essenciais. Primeiramente, ela envolve o design e a engenharia dos componentes fisicos do
robd, como a estrutura mecanica, os atuadores € 0s sensores, que permitem ao robo interagir
com o ambiente. Em seguida, a robdtica ¢ responsavel pela programacao e controle,
desenvolvendo algoritmos e sistemas que determinam como o robo deve se comportar,

interpretando dados dos sensores e comandando os atuadores para realizar tarefas especificas.



Além disso, a robdtica integra sistemas de sensores que permitem ao robd perceber e
entender seu ambiente, e ¢ responsavel pela integragdo de todos os componentes do robo e
pelos testes para garantir que ele funcione corretamente. Em muitos casos, a robotica moderna
incorpora inteligéncia artificial e aprendizado de maquina para permitir que o rob6 aprenda e
se adapte a novas situagdes. Finalmente, a robdtica também considera a interagdo entre
humanos e robds, desenvolvendo interfaces e comportamentos que facilitem essa
colaboracdo. Em resumo, a robdtica combina engenharia, programagdo, e inteligéncia

artificial para criar robos funcionais e eficientes.

3.2.1 CONCEITO DO SISTEMA

A robotica ¢ essencial na criagdo e operagao de robds, envolvendo aspectos
fundamentais como o design, a engenharia e a programag¢ao dos componentes. Em um cenario
pratico, por exemplo, a arquitetura de um rob6 pode incluir esteiras de rolagem que permitem
locomogdo tanto em solo limpo quanto em terrenos desnivelados. Essas esteiras sao
fundamentais para a mobilidade do robé em diversos tipos de superficies. A carcaga do robo,
feita de plastico, ¢ projetada para ser leve, o que contribui para uma maior autonomia da

bateria, pois reduz o peso total do robd.

No que diz respeito ao funcionamento do robo, ele ¢ equipado com duas baterias de
3,7 volts que fornecem a energia necessaria para suas operagdes. Além disso, o robo possui
dois motores responsaveis pela rotagdo das esteiras, possibilitando a movimentagdao. A
combinag¢do desses componentes permite que o robo realize suas fungdes de forma eficiente e
autonoma em diferentes cendrios. A integracdo da estrutura mecanica com o sistema de
energia e motores, bem como a consideragdo da autonomia da bateria, sdo aspectos cruciais

para o desempenho ¢ a eficacia do robo.

3.2.2 DESENVOLVIMENTO DAS SOLUCOES

O nosso robo serd baseado em um design estilo rocket tank, utilizando esteiras em vez
de rodas para garantir maior estabilidade e tragdo em terrenos irregulares e desafiadores,

como matas ¢ areas de dificil acesso. As esteiras oferecem uma movimentacao mais eficiente



e estavel, essencial para o combate a incéndios em ambientes naturais, onde o terreno pode
ser acidentado. A escolha das esteiras facilita a locomoc¢ao do rob6 em ambientes dificeis,

permitindo que ele se mova com agilidade durante as operagdes de combate ao incéndio.

O brago robotico serd fixo e sua funcdo ndo serd de manipulacdo de objetos, mas de
suporte da mangueira de combate ao incéndio. O brago manterd a mangueira na posi¢ao
correta durante a operagdo, ajustando-a automaticamente para alcancar areas de dificil acesso
e garantindo que a agua seja direcionada de forma eficaz para os focos de fogo. Ele ndo
precisa se mover, pois o robd, com sua mobilidade proporcionada pelas esteiras, se

encarregara de se deslocar de forma autdbnoma até as zonas criticas.

Integrado ao sistema de esteiras, o robo podera se movimentar com estabilidade pelas
matas, a mangueira permanece estavel e eficiente durante o combate. Essa combinagdo de
mobilidade robusta e suporte preciso da mangueira permite ao robo atuar de forma auténoma
em locais de dificil acesso, como areas de mata, para combater incéndios de maneira eficaz e

coordenada.

*Imagem ilustrativa



3.2.3 INTEGRACAO E CONTROLE

No projeto, o brago robdtico terd a fungdo principal de sustentar a mangueira de
combate ao incéndio montada no rocket tank, sem a necessidade de realizar movimentos
complexos de manipulacdo. A mangueira serd conectada a uma bomba de dgua dentro do
tanque, que enviara a dgua necessaria para os focos de incéndio. O brago fixo garantira que a
mangueira se mantenha na posicdo correta durante toda a operagdo, proporcionando

estabilidade e direcionamento para que a 4gua seja lancada com precisao nos pontos criticos.

O sistema de controle centralizado coordena os movimentos do robd, permitindo que
ele se desloque de maneira auténoma através das esteiras, com agilidade em terrenos
irregulares e dificeis. Embora o brago roboético seja fixo, ele serd ajustado pelo controle para
manter a mangueira bem posicionada, garantindo que o fluxo de dgua ndo seja interrompido,

mesmo enquanto o robd se move em dire¢ao aos focos de incéndio.

Com essa combinagdo, o robd sera capaz de se movimentar livremente pelas matas e
areas de dificil acesso, enquanto o brago assegura que a mangueira esteja sempre estavel e
eficaz no combate ao fogo. O sistema centralizado permitird que o robd execute suas fungoes
de forma coordenada, garantindo que a agua seja dirigida com precisao e eficiéncia, mesmo
em terrenos complexos. Isso proporcionard uma solucdo autdbnoma para o combate a
incéndios em ambientes naturais, como florestas e matas, com alta mobilidade e suporte

eficaz da mangueira.



3.3 MACHINE LEARNING

O aprendizado obtido nas aulas de Machine Learning tem desempenhado um papel
crucial no progresso do projeto "Automacdo Robotica: Solugdes Sustentdveis e Inclusivas”,
particularmente na incorporagao de inteligéncia artificial na detec¢do e acompanhamento de
incéndios florestais. O robd foi desenvolvido para detectar focos de incéndio com base na
luminosidade e nas flutuagdes de luz no ambiente, empregando um algoritmo de identificagdo
de objetos para examinar as imagens obtidas pela sua camera. O modelo foi capacitado para
identificar padrdes visuais como chamas e fumaca, possibilitando a identificacdo exata de

regides impactadas pelo fogo.

Para isso, utilizamos o YOLO (You Only Look Once), uma técnica de deteccao de
objetos que permite ao robd identificar rapidamente os focos de incéndio e outros riscos no
ambiente. Embora o foco principal do robo seja agir com base na variacao de claridade, esse
algoritmo complementa esse sistema ao detectar visualmente as chamas em tempo real,
facilitando a navegacdo autobnoma ¢ a tomada de decisdes. A combinacao dessa ferramenta
com dados dos sensores de temperatura e gas torna o sistema mais eficiente, garantindo que o

robd possa atuar de forma precisa e rapida no combate aos incéndios florestais.

3.3.1 IMPLEMENTANDO ALGORITMOS DE MACHINE LEARNING EM
SOLUCOES SUSTENTAVEIS

Este trabalho explora a aplicagdo de Machine Learning no desenvolvimento de um
robo autdonomo para combate a incéndios, destacando as técnicas utilizadas para otimizar a
detec¢do, navegacdo e extingdo de focos de fogo. Utilizando aprendizado supervisionado e
ndo supervisionado, classificagdo, regressdo e aprendizado por reforco, o projeto visa
melhorar a eficiéncia e sustentabilidade das operagdes de combate a incéndios, com um

impacto social positivo.

A deteccdo de incéndios ¢ realizada por meio de redes neurais convolucionais (CNNs)
e maquinas de vetores de suporte (SVMs), aplicadas a imagens térmicas e sinais de sensores.

Para a navegacdo autobnoma, sdo utilizados algoritmos de aprendizado por reforgo (Deep



Q-Learning) e técnicas de SLAM (Simultaneous Localization and Mapping), permitindo ao

robo se locomover de maneira eficiente em ambientes complexos.

3.3.2 PROTOTIPO ROBOTICO: INTEGRACAO DE MACHINE LEARNING E
VISAO COMPUTACIONAL

Utilizando ferramentas como Tensor Flow, PyTorch, OpenCV e YOLO, conseguimos
integrar os algoritmos de Machine Learning aos sistemas de Visao Computacional,
possibilitando ao rob6 identificar incéndios e agir de forma independente. O desenvolvimento
envolveu varias fases, desde a recolha e pré-tratamento de dados, tais como imagens obtidas
por cameras ¢ dados de sensores de temperatura, até a implementagdao dos sistemas de
controle e orientacao. A maior dificuldade foi combinar todas as ferramentas e assegurar que
o robo ndo so identificasse os focos de incéndio, mas também pudesse apaga-los de maneira
eficiente.

O algoritmo utilizado para identificar incéndios foi o YOLO (You Only Look Once),
um dos mais sofisticados e velozes para a identificagdo de objetos em tempo real. O YOLO
foi selecionado devido a sua elevada precisdo e eficacia em identificar objetos rapidamente,
fator essencial para a independéncia do rob6 no combate ao fogo. O YOLO recebeu
treinamento para reconhecer fogo e outros indicios visuais comuns de incéndios, como
fumaga, em imagens registradas pelas cameras do robo. Esta estratégia possibilita que o
sistema reaja prontamente aos focos de incéndio, aprimorando as operacdes e assegurando

que o robd possa executar as tarefas requeridas de maneira autbnoma e eficiente.

Durante o desenvolvimento, a principal dificuldade foi o processamento dos dados em
tempo real, pois o robd precisava ndo apenas identificar o fogo, mas também decidir qual
acdo tomar para extingui-lo, tudo enquanto se move em terrenos irregulares. Para isso, foram
adotadas técnicas de fusdo de sensores e ajustes nos parametros dos algoritmos, permitindo
que o sistema fosse mais robusto e eficiente na detec¢do e navegagdo, além de garantir a
eficacia na extin¢do do incéndio. Essas melhorias permitiram ao robd operar de forma precisa

e confiavel em ambientes desafiadores.



Este empreendimento possui a capacidade de aprimorar a eficacia, sustentabilidade e
seguranga nas acdes de combate a incéndios florestais. Ao automatizar a identificagdo e
apagamento de focos de incéndio, o robo reduz a demanda por intervengdo humana em
regides de alto risco, salvaguardando vidas e recursos. A aplicacdo da visdo computacional
habilita o robo a detectar, localizar ¢ combater incéndios de forma auténoma e eficaz,
empregando cameras térmicas e algoritmos de inteligéncia artificial para determinar a origem
do fogo, mapear o ambiente e tomar decisdes para apaga-lo. Este projeto possui a capacidade
de aprimorar a eficacia, sustentabilidade e seguranga nas acdes de combate a incéndios
florestais. O robd, ao automatizar a identifica¢do e apagamento de focos de incéndio, reduz a

demanda por intervencao humana.

Além do mais, o uso do ESP32 e do ESP32-CAM apresenta limitagdes, como
capacidade de processamento reduzida, o que dificulta o uso de algoritmos avangados e
andlise em tempo real das imagens. A camara tem baixa resolugdo e ndo oferece visao
térmica, comprometendo a precisdo na detec¢do de incéndios. Além disso, a memoria
limitada de 520 KB de SRAM e a poténcia insuficiente para controlar sistemas pesados
afetam a navegagdo precisa, enquanto a conectividade Wi-Fi ou Bluetooth pode ser instavel

em ambientes com interferéncia.

*Imagem ilustrativa



3.3.3 ABORDAGENS DE VALIDACAO E OTIMIZACAO DE MODELOS DE
MACHINE LEARNING

Aborda o desenvolvimento e a validacao de modelos de Machine Learning aplicados
em um robd autdbnomo para combate a incéndios. O objetivo € criar um sistema eficiente e
robusto que detecta incéndios, navegue autonomamente e¢ tome decisdes precisas para
extinguir focos de fogo. Para garantir a eficacia e a generalizacdo dos modelos, diversas

abordagens de validagao e otimizacao foram utilizadas.

Aplicamos a validagdo cruzada K-fold para aumentar a robustez das avaliacdes e
reduzir o risco de overfitting. Para otimizar o desempenho, foram ajustados hiperparametros
utilizando técnicas como Grid Search e Random Search, permitindo melhorar a acuracia dos

modelos.

As etapas de validacdo e otimizacdo, combinadas com a avaliagdo continua,
asseguraram que os modelos fossem ndo apenas precisos, mas também capazes de operar de
forma eficiente em condigdes variaveis e desafiadoras. O trabalho contribui para o avango de
solugdes autdbnomas no combate a incéndios, com um foco na sustentabilidade e eficiéncia

operacional.



3.4 ALGEBRA LINEAR E GEOMETRIA ANALITICA

A Algebra Linear e a Geometria Analitica sio fundamentais no processamento de
dados sensoriais e na navegacdo de robds. As transformacdes lineares, como rotacdes e
translacdes, sdo usadas para ajustar os dados e calcular a posi¢ao relativa dos obstaculos. Ja a
Geometria Analitica oferece os meios para calcular distancias e angulos, permitindo que o
robo se oriente adequadamente no espaco. Juntas, essas ferramentas matematicas permitem

que o robd perceba seu ambiente e tome decisdes de forma eficiente e precisa.

3.4.1 VETORES

Os conceitos de vetores de forcas e equilibrio sao essenciais na analise de como um
robd interage com seu ambiente e como mantém a estabilidade durante o movimento ou
interagdo com objetos. A aplicagdo de vetores para modelar forcas, juntamente com a analise
do equilibrio estatico e dindmico, € crucial para o design e controle de robds que operam de

forma segura e eficiente.

3.4.2 TRANSFORMACOES LINEARES

A aplicacdo de transformagdes lineares (como rotacdes e translagdes) € crucial para
rob0s, pois essas operagdes permitem que os dados dos sensores sejam processados de forma
a interpretar as informagdes do ambiente. Por exemplo, para realizar uma translacao, que

representa um deslocamento no espago, usamos a matriz:

~
I
o o =
o = O
st ST



onde tx e ty sdo os deslocamentos nas diregdes x e y. J4 uma rotagdo, que altera a orientagdo

do robd, ¢ descrita pela matriz:

cos(6) sin(f) 0
R = |sin(f) cos(f) 0
0 0 1

onde 0 ¢ o angulo de rotagdo.

Essas transformacgoes, quando aplicadas juntas, resultam em uma matriz composta que
combina a rotacdo e a translagcdo, permitindo que o robd posicione e oriente seus sensores

adequadamente:

cos(6) sin(6) ¢,
M = |sin(f) cos(0) t,
0 0 1

Com isso, o robd consegue determinar a posicao relativa dos obstaculos de maneira
coordenada e precisa. Essas transformagdes sdo essenciais para o mapeamento do ambiente,

navegacao eficiente e prevencao de colisdes, possibilitando interagdes seguras com o mundo.

3.43 TRANSFORMACOES RiGIDAS

As transformacdes lineares (translagdes e rotacdes) sdo fundamentais para a
movimentacio e orientacdo de robos no espaco tridimensional. Elas permitem que o robd
altere sua posicao e direcdo de forma coordenada e precisa, permitindo navegar de forma
eficiente e evitar obstaculos. A aplicagdao dessas transformagdes ¢ no controle da mobilidade
do roboé e na sua autonomia, garantindo que o robd se mova e se oriente de maneira

inteligente em um ambiente tridimensional.



3.5 CONTEUDO DA FORMACAO PARA A VIDA: DESENVOLVENDO
IDEIAS

3.5.1 DESENVOLVENDO IDEIAS

Topico 1: Ideias e Oportunidades

A identificacdo de ideias e oportunidades € essencial para o sucesso de um projeto. No
caso do robd para combate a incéndios florestais, a ideia nasce da necessidade urgente de
novas tecnologias para monitorar e controlar areas atingidas por queimadas. O robd, equipado
com sensores de temperatura e uma camera para mapeamento do ambiente utilizando
machine learning, pode detectar focos de incéndio em tempo real e auxiliar nas estratégias de
combate. A oportunidade surge ao aplicar essa solucdo inovadora em areas onde o
monitoramento humano ¢ limitado ou perigoso. A programag¢ao do robdé em Python, associada
a placa ESP32-CAM, possibilita a integracdo eficiente entre hardware e software, permitindo
que ele opere de forma autbnoma em ambientes complexos e remotos. Esse projeto nao s
atende a uma demanda ambiental significativa, como também explora as oportunidades

tecnologicas emergentes na area de machine learning e robdtica.
Topico 2: Equipe

A formagdo de uma equipe ¢ essencial para o sucesso de qualquer projeto, pois
permite a colaboracdo entre pessoas com diferentes habilidades. Ao montar uma equipe, ¢
importante escolher membros que possuam competéncias complementares e que
compartilhem dos mesmos valores e objetivos. No caso do desenvolvimento do robd com a
ESP32-CAM, uma equipe eficiente incluiria estudantes empenhados em aprender e
demonstrar na pratica seus conhecimentos adquiridos em aula. Cada membro traria
contribui¢des valiosas, como a codificagdo do controle do robd, o projeto dos circuitos
eletronicos e a montagem da estrutura mecanica. Uma equipe bem estruturada, com fungdes

definidas, aumenta as chances de sucesso e eficiéncia do projeto.
Topico 3: Fatores-Chave de Sucesso para o Desenvolvimento das Ideias

O sucesso de uma ideia depende de uma série de fatores-chave, como ter as pessoas

certas na equipe, um bom networking e uma visao sist€émica do projeto. Em relacdo ao robo, ¢



essencial ter uma visdo clara de todas as etapas, desde o planejamento até a execucio. E
preciso identificar riscos, aprender com os erros e persistir nas melhorias. Além disso, a
capacidade de adaptacao ¢ fundamental. Por exemplo, se o robo apresentar problemas durante
a fase de testes, a equipe deve ser capaz de diagnosticar rapidamente e ajustar a programagao
ou a parte mecanica. Persisténcia, planejamento e trabalho em equipe sdo fatores

determinantes para a concretizagdo bem-sucedida do projeto.
Topico 4: Definindo uma Ideia Empreendedora

Uma ideia empreendedora comega com uma visdo clara ¢ um bom planejamento. O
Modelo de Projeto Canvas ¢ uma ferramenta util para organizar e validar ideias. No caso do
robd, o “porqué” seria a necessidade de uma solucdo de automagdo e controle via
ESP32-CAM. O “o qué” seria o desenvolvimento de um robo funcional, enquanto o “para
quem” define o publico-alvo, como estudantes de robotica ou competigdes académicas. O
“como” abrange o desenvolvimento técnico, incluindo programacdo, montagem e testes,
enquanto o “quando e quanto” envolve o cronograma e o orcamento necessarios para a
realizagdo do projeto. Planejar e estruturar essas etapas aumenta as chances de sucesso e
possibilita que o projeto de robotica seja uma solucao viavel tanto no ambiente académico

quanto comercial.



3.5.2

ESTUDANTES NA PRATICA

O Project Model Canvas organiza projetos em 10 blocos fundamentais, permitindo uma

visdo clara e integrada. Para o projeto do robd de combate a incéndios, cada um desses

topicos se aplica da seguinte forma:

10.

Justificativa: O projeto foi motivado pela necessidade de um robd que possa agir em
locais de dificil acesso para combater incéndios florestais e urbanos.

Objetivo: Desenvolver um protétipo de robd autdonomo e resistente, capaz de detectar
e eliminar focos de calor em terrenos variados.

Beneficios: Reducdo do risco para bombeiros, maior prote¢cdo ambiental e combate a
incéndios em locais de acesso limitado.

Entregas: O projeto resultara em um prototipo funcional, com sensores de calor,
sistema de extin¢ao de fogo e mobilidade robusta.

Requisitos: Incluem componentes como sensores, sistema de controle auténomo,
tanque de agua seguro e estrutura resistente.

Stakeholders (Interessados): Equipe de desenvolvimento, especialistas em robotica,
bombeiros e entidades ambientais que se beneficiam do robo.

Riscos: Falhas no sistema auténomo, risco de vazamento de dgua nos circuitos e
dificuldades na mobilidade em terrenos complexos.

Marcos: Pontos importantes do projeto, como finalizagao do design, montagem do
prototipo e teste em ambientes simulados.

Custo: Estimativa dos recursos financeiros necessarios para componentes,
desenvolvimento e possiveis ajustes do prototipo.

Prazo: Cronograma que define o tempo de cada etapa, desde o design e montagem até

os testes finais.

O Canvas facilita o0 acompanhamento dos recursos e etapas, permitindo a equipe uma visao

ampla do projeto e uma gestao mais eficiente dos riscos e das entregas.



[ avew? |

QUANDO? QUANTO?

6 RESULTADO

0 que sera
entregue para o
cliente.

Objetivos que o projeto
o
ser cumpridos para gerar

valor.

m BENEFICIOS

Valores intangiveis ou
obtidos ap6s a

(gh reauisitos

Caracteristicas
desejaveis ou
necessarias em relagao
a0 resultado do projeto
(desempenho,
confiabilidade.
funcionalidades,
qualidade, etc.)

STAKEHOLDERS
EXTERNOS

Pessoas ou
organizagdes
envolvidas ou afetadas
pelo projeto.

<0 PREMISSAS
Suposicdes ou
condigdes
consideradas como
sendo verdadeiras.

A\ wriscos

Incertezas de alto
nivel

£, eaure
Papéis necessarios
para realizar as
entregas do
projeto.

ESCOPO

0 que deve ser
feito para entregar
o projeto com

sucesso.

O%03O LINHA DO TEMPO

Datas limites para
as entregas.
Estimativa de alto
nivel dos marcos

no planejamento.

D resricoEs

Limitagdes do projeto, imposigdes que o projeto
deve atender.

+$3 CUSTO

VA Fabians Bigdo. (ratags o adapeabiiade em peietas 20

SLVA.Fabians Bgko Gerenciament de projetos fors dcaus: e com o aue ¢ relevante. R de laneso AR Bocks, 20




4 CONCLUSAO

Ao longo deste projeto, desenvolvemos um prototipo de robd no estilo rocket tank,
com o objetivo de criar um equipamento versatil e robusto, capaz de se adaptar e operar em
terrenos variados e desafiadores. A proposta visa atender a necessidade de combate a
incéndios em locais de dificil acesso, como areas florestais afetadas por queimadas, e em

focos especificos que exigem precisao e agilidade.

Durante a execugdo, enfrentamos desafios significativos, especialmente nas etapas de
montagem e programacao. A estrutura do robd precisou ser cuidadosamente planejada para
garantir resisténcia e estabilidade, mas mantendo um peso que ndo comprometa sua
mobilidade. Outro ponto critico foi a instalagdo do tanque de 4dgua, que precisou ser
posicionada de maneira que evitasse qualquer risco de contato com os circuitos, evitando

possiveis falhas elétricas.

Na programagao, nossa principal dificuldade foi configurar o sistema de maneira que
o robd identificasse autonomamente fontes de calor e agisse para elimina-las. Essa etapa
demandou precisdo, uma vez que a autonomia € essencial para que o robd funcione com

eficiéncia em situacoes reais de combate ao fogo.

Acreditamos que este prototipo tenha demonstrado um desempenho satisfatorio,
atendendo as expectativas iniciais do projeto. No futuro, esperamos aprimora-lo para
aplicacdo em situagdes reais, proporcionando maior seguranca e eficiéncia no combate a

incéndios.

Por fim, o projeto proporcionou um aprendizado valioso para toda a equipe, tanto no
dominio das habilidades técnicas necessarias quanto na importancia da integracdo entre

montagem, programagao e adaptacdo as demandas do problema proposto.
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ANEXOS

Robo em processo de montagem:




