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Desde a invencao da primeira ferramenta, o homem desenvolveu a tecnologia com a
finalidade de facilitar a execucao de tarefas cotidianas e, a robdtica surge nas lendas para
se tornar uma mola dinamica na aplicacao interdisciplinar entre engenharia mecanica,
elétrica, civil e computacional, pois os robos, devido a sua flexibilidade e seu sistema
16gico, podem ser utilizados e reprogramados em um conjunto de finalidades. Este artigo
descreve o célculo da distancia para monitoramento de ambientes indoor no projeto do
robd explorador multifuncional, desenvolvido em [1], objetivando que os discentes tomem
consciéncia da importancia da aplicacao do Célculo Diferencial e Integral para aumentar
seu grau de conhecimento e contextualizacao dos conceitos de integral e da cinemética na
fisica.

Inicialmente, na realizacao de testes, o robo foi posicionado em varios espacos distintos,
utilizando o sensor ultrassom, com o intuito de observar os tempos (software do médulo
Bluetooth RC Controller) para diferentes obstaculos. Os tempos, em ms, encontrados
foram: 0.30, 0.50, 0.80, 1.10, 2.10 e 3.30. Esses tempos serao fundamentais para o calculo
da funcao horaria da posicao, e assim, analisar a distancia que o robd alcangou até um
obstédlculo detectado. A funcao horédria da velocidade é dada por v = vg + at , onde a
velocidade final analisada ¢ sonora, ou seja, aproximadamente 3,4 x 103¢m/s. Como parte
do repouso, a velocidade inicial é nula e o intervalo de tempo foi 3.30ms — 0.30ms = 3ms.
Aplicando esses valores na funcdo horédria da velocidade , encontra-se aceleracao igual
1,13x107em/s?. Entdo, a equacio horéria da velocidade do robo sera dada v = 1,13x 107¢.

Aplicando integral indefinida a equacdo hordaria da velocidade do robd , encontra-se

742 . N
% . E fazendo S(0), pois, o robo estava em re-

pouso, encontra-se finalmente a funcao horaria geral da posicao dada por S(t) = %.

a fungao posigao, ou seja, S(t) =
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Substituindo os tempos, em ms, 0.30, 0.50, 0.80, 1.10, 2.10 e 3.30 na fungao horaria ge-
ral da posicao, temos, respectivamente, as distancias, em cm, 50.9, 166.3, 361.6, 683.7,
2495.7 e 6152.9. Analisando os resultados dessas distancias, observa-se que conforme o
tempo aumenta, a distancia também cresce proporcionalmente, o que pode ajudar no es-
tudo do deslocamento do rob6 para diferentes ambientes indoor, e o limite dele tende a
infinitamente, e assim, monitorando e explorando longas regides desconhecidas simultanea-
mente. Por exemplo, quando o rob6 detecta um objeto, aproximadamente, cinquenta e um
centimetros, o robd emite uma onda sonora, marcando um tempo de trinta milissegundos.
Isso também pode ser observado quando o rob6 detecta um obstaculo, aproximadamente,
seiscentos e oitenta e quatro centimetros, o rob6 emite uma onda sonora, em um tempo
préximo a um inteiro e dez centésimos de milissegundos.

De acordo com [2], projetos de robética pode incentivar o desenvolvimento da interdis-
ciplinaridade, da visao computacional e da inteligéncia artificial. Dessa forma, a construgao
de um projeto de robdtica no contexto educacional possibilita que tenha um vinculo in-
terativo entre docentes, discentes e demais envolvidos, de modo que cada individuo busca
aperfeicoamentos e inovacoes de seu projeto, contribuindo para o desenvolvimento de com-
peténcias e habilidades cognitivas a fim de conseguir a formacao de um cidadao planetario
consciente com senso critico, proporcionando, para dentro da universidade, os principios
cientificos e tecnolégicos. Com isso, o desenvolvimento deste projeto propiciou novas
experiéncias e novos contatos com metodologias educativas na adaptagao da realidade
tecnoldgica no sistema de ensino, evidenciando um detalhamento dos conhecimentos das
aplicagoes do Caélculo Diferencial e Integral no cotidiano, em especial, os estudos da ci-
nemética, bem como a funcao horaria da velocidade, a fim de contextualizar no sensor
ultrassom no estimulo a interdisciplinaridade e na participacao das diversas areas da enge-
nharia. Sendo assim, a aplicagao de calculo no projeto do rob6 exploratério multifuncional
pode contribuir, de maneira assidua, para o estudo educacional para diversas finalidades
em contextos diferenciados e, é um mecanismo encantador e desafiador dessa inovadora
ciéncia que é a robdtica.
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