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Em ambientes residenciais e industriais ha uma preocupacdo constante com os efeitos
destrutivos causados com acidentes envolvendo fogo, que podem ser de menor escala até
grandes tragédias, com destruicdo material e risco a vida. A solucdo adotada atualmente
prevé a movimentagdo de uma pessoa até o foco do incéndio, expondo a mesma a risco
fisico. Sendo assim, a proposta deste trabalho é o desenvolvimento de um protétipo
automatizado, capaz de rastrear focos de incéndio, dirigindo-se até o local de forma
autbnoma com dispositivos capazes de extinguir o fogo. O equipamento € composto por um
chassi com trés rodas, sendo duas fixas onde sdo acoplados os motores de corrente
continua e uma movel, permitindo ao dispositivo a locomo¢ao de forma independente,
guiando-se por trés sensores ultrassonicos que referenciam o caminho e detectam possiveis
obstaculos. O sensor de chamas acoplado ao chassi permite ao dispositivo rastrear o foco
de incéndio e utilizando-se o sistema destinado ao combate de chamas, simulado por meio
de um cooler, extinguir o fogo. Estas informagbes dos sensores sao recebidas por uma
plataforma com microcontrolador Arduino, onde com a programacao adequada, processa as
informacbes e executa as acdes necessarias. A forma de triangulagdo e definicdo dos
pontos de trajetéria do robd a partir das informagdes dos trés sensores ultrassdnicos é
realizada de forma a evitar a movimentacdo erratica do robd6. Para a precisdao de
posicionamento e diregdo do robd utilizou-se um controlador do tipo PID, que garante uma
maior estabilidade de movimentos quando comparado ao controle do tipo bang-bang,
podendo-se variar a velocidade dos motores acoplados as rodas de forma independente via
PWM. Além da acao especifica na identificacdo e controle de focos de incéndio, o robd tem
a capacidade de se comunicar com um computador especifico via WI-FI, assim & possivel
utilizar as informacdes de controle de focos e posicdo do robd otimizando a sua rota e
podendo ser utilizados para gerar um caminho de retorno ao seu ponto inicial e rotinas de
verificacdo. Atualmente a movimentacdo do robé atende a necessidade de controle,
futuramente se pretende atuar em um campo mais amplo, com uma maior possibilidade de
variacao de trajetos.
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