—_—— N b SN

R AR
4 g @ Y- \ = f/ 7 A
rd . N B \\ a
- \\\\\\\\\ /Q

18° ENTEC W Uniube

Encontro de Tecnologia
Uniube

Universidade de Verdade

XVIll - Encontro de Tecnologia — Engenharias e Ti

Universidade de Uberaba — Uniube

ROBO TRANSPORTADOR DE CARGA

Académicos: Antonio Xavier Bisinoto Junior; Caio Almeida Chagas do Carmo;

César Henrique Santos de Paula; Fabio Augusto Geraci dos Santos; Gabriely

Ferreira Borges; Guilherme Henrique da Silva Marques; Heitor Ramalho Silva;

Jodo Vitor Moraes Pereira Dias; Kaio Gabriel Bernardo; Marcos Ruan Martins

Silva; Matheus de Jesus Rossi; Paulo Eduardo Carvalho Porfirio Silva; Pedro
Henrique Salvino de Araujo

Professores: Cleiton Silvano Goulart; Humberto Ritt; Silvanio Marcio
Fernandes; William Gigo

E-mail do autor correspondente: cleiton.goulart@uniube.br

O projeto “Robd Transportador de Carga” propdée o desenvolvimento de um
sistema automatizado controlado por celular ou controle remoto, voltado para o
transporte de pequenos volumes. Com o avango da tecnologia e o aumento da
demanda por solugdes que unam praticidade e eficiéncia, o estudo busca
integrar conceitos de robdtica, eletrbnica e programagdo em uma aplicagao
funcional e acessivel. O controle remoto é realizado via Bluetooth, Wi-Fi ou cabo,
permitindo que o operador direcione o robé também por meio de um aplicativo
intuitivo no celular. O principal objetivo € reduzir o esforgo fisico humano e
otimizar processos logisticos, promovendo maior eficiéncia e seguranga no
manuseio de materiais. A escolha pelo controle via smartphone deve-se a ampla

disponibilidade desses dispositivos e a familiaridade dos usuarios com a
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tecnologia, tornando o sistema simples e pratico. A metodologia incluiu pesquisa
bibliografica sobre robdtica mével e sistemas de comunicagéo sem fio e com fio,
seguida da definicdo do projeto conceitual. Foram selecionados componentes
como microcontrolador (Arduino), modulos Bluetooth ou Wi-Fi, motores DC com
ponte H, placa de controle, chassi, rodas e bateria. O robd é capaz de executar
comandos basicos, como giro, avancgo e ré. Os resultados esperados incluem a
obtengao de um robd funcional, de baixo custo, com boa precisdo de resposta e
interface de facil utilizacdo. O dispositivo deve operar com seguranga e
estabilidade, permitindo que qualquer usuario o controle sem conhecimento
técnico avancado. Além disso, o projeto busca demonstrar a viabilidade da
automacao em pequena escala como ferramenta de apoio em ambientes
industriais, comerciais e domésticos. Conclui-se que o robd transportador de
carga representa uma solugao pratica e eficiente para o transporte de materiais
leves, unindo acessibilidade tecnolégica e inovacdo. A iniciativa reforca o
potencial da robdtica aplicada ao cotidiano, destacando a importancia de investir
em sistemas automatizados que melhorem a produtividade, reduzam o esforgo

humano e incentivem o aprendizado tecnoldgico.
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