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Controle PID aplicado a um robo seguidor de linha na Olimpiada Brasileira de Robética
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O controle Proporcional-Integral-Derivativo (PID) é uma técnica de controle de automacao
amplamente utilizada na robética, principalmente em tarefas de navegacdo que necessitam
de maior exatiddo. Trata-se de uma sequéncia de calculos que corrigem os erros de
movimento a partir dos valores coletados pelos sensores eletronicos, tornando o
deslocamento do dispositivo mais preciso e suave. Cada um dos trés fatores do PID utiliza
constantes matemadticas para calcular o tipo e o nivel de alteragdo no movimento. O fator
proporcional corrige os erros de locomog¢ao de acordo com a magnitude atual, mas gera
muitas oscilagdes durante o deslocamento. Por isso, utiliza-se o fator derivativo que atua
reduzindo oscilagdes bruscas e tornando o sistema mais estavel. O fator integral, por sua vez,
sustenta a precisdo do movimento e equilibra os outros fatores de acordo com o acimulo de
erros no movimento. Por se tratar de uma técnica extremamente precisa, muitos estudantes
optam por usa-la em competicdes de robdtica. Na Olimpiada Brasileira de Robética (OBR), por
exemplo, € muito comum que equipes que utilizam programag¢des mais simples ndo alcancem
boas classificagdes, enquanto as que utilizam o controle PID desempenham melhor e se
classificam para a etapa nacional. Tendo conhecimento disso, minha equipe adotou a ideia de
estudar o controle PID ndo apenas para alcan¢ar uma boa colocacdo na OBR, mas também
para aprendermos técnicas mais acuradas e confidveis, expandindo nosso conhecimento e
repertdrio. Construimos um robé do zero com Lego, utilizando o minicomputador EV3
equipado com dois motores e esteiras, dois sensores de luz e um sensor ultrassonico.
Diferentemente dos anos anteriores, trabalhamos todos juntos tanto na construcgdo fisica do
rob6 quanto na programacao, focando em fazé-lo seguir a linha e superar obstaculos, sabendo
gue é a parte essencial da competicao. No dia da competicdo, o robo teve alguns problemas
na calibragem dos sensores e, mesmo conseguindo seguir a linha precisamente e passar pelos
desafios-surpresa, ndo conquistamos nenhuma medalha nem a classificacdo para a etapa
nacional. Ainda assim, adquirimos muito conhecimento por meio das pesquisas, além da
experiéncia da competicao e da oportunidade de corrigir nossos erros e evoluir. Apesar do
alto desempenho proporcionado pelo PID, a equipe encontrou algumas dificuldades em sua
implementacdo, mas cada obstaculo nos impulsionou ao aprendizado e progresso. Com
estudo e dedicacdo, iremos trabalhar para aperfeicoar nosso dominio sobre essa técnica e
estender seu desenvolvimento e aplicacdo a outros projetos. Temos grandes expectativas
para a proxima edicdao da OBR e pretendemos compartilhar esse conhecimento através de
oficinas e cursos, democratizando a programacdo e a robdtica educacional, capacitando
outros estudantes e incentivando-os a aprender, explorar e criar por meio da tecnologia.
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