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Resumo: Este artigo descreve a criagdo e a constru¢do de um rob6é de combate,
realizado como parte do projeto integrador dos estudantes dos cursos de Engenharia
da UNIFATEB. Durante o desenvolvimento deste projeto, habilidades como
criatividade, colaboracdo e solugdo de problemas foram desenvolvidas, juntamente
com a utilizacdo pratica de conhecimentos obtidos em disciplinas como Fisica,
Matematica e Desenho Técnico. O desenvolvimento do robd proporcionou uma
experiéncia interdisciplinar voltada para aprimorar competéncias técnicas e
experimentar métodos caracteristicos da engenharia aplicada.

Palavras-chave: Rob6 de Batalha; Mecanica Robética; Projeto.

Abstract: This article describes the creation and construction of a combat robot,
carried out as part of the integrative project of the students of the Engineering courses
at UNIFATEB. During the development of this project, skills such as creativity,
collaboration and problem-solving were developed, along with the practical use of
knowledge obtained in disciplines such as Physics, Mathematics and Technical
Drawing. The development of the robot provided an interdisciplinary experience aimed
at improving technical skills and experimenting with methods characteristi of applied
engineering.
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1. INTRODUGAO

De acordo com Freitas (2022), no Brasil, as batalhas comegaram durante o
Encontro Nacional de Estudantes de Controle e Automacédo (ENECA), em 2003.
Desde entdo, varias competicdes foram organizadas, focadas principalmente em
equipes universitarias.

Inspirando-se nas ja consolidadas batalhas de robés académicas, em 2023 a
UNIFATEB introduziu, por meio dos professores do CENE, o Projeto Integrador para
os académicos de Engenharia. Esse projeto tem como objetivo proporcionar uma
experiéncia pratica de conceitos tedricos como mecanica, eletrénica, programagao e
trabalho em equipe. E dentro desse contexto que o Megatron esta sendo desenvolvido,
um robd de combate projetado para ser agil e apresentar alto desempenho dentro da

arena.

2. HISTORICO DA BATALHA DE ROBOS

A histéria do combate de robés € marcada por eventos significativos que
impulsionaram seu desenvolvimento ao longo dos anos. Para contextualizar, vamos
navegar por uma linha do tempo com acontecimentos que contribuiram para a
idealizac&o do projeto integrador da UNIFATEB.

Em 1980, surgiram as primeiras aparigdes de competigdes robdticas no Denver
Mad Scientists Club, que teve a iniciativa de promover pequenos combates. Porém,
foi apenas em 1994 que o cenario ganhou maior visibilidade, quando Marc Thorpe
organizou o Robot Wars, inspirado na franquia Star Wars. A partir dai, as batalhas de
robés comegaram a se expandir para o mundo (MAKERHERO, 2023).

A Batalha, como ja& mencionado, chegou a UNIFATEB em 2023, sendo
incorporada oficialmente a grade académica dos cursos de Engenharia. O evento tem
como objetivo promover a integracao entre teoria e pratica, incentivando os alunos a
aplicarem seus conhecimentos em desafios reais e multidisciplinares.

Na primeira edicdo, realizada em 2023, os alunos participaram de uma
competicdo pratica, trabalhando em grupo para resolver tarefas que exigiam
criatividade e raciocinio. Durante a atividade, precisaram construir estruturas e
encontrar solugdes para diferentes problemas, tudo dentro de um tempo determinado.

O evento foi muito bem recebido e gerou grande engajamento entre estudantes e
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professores.

Em 2024, a Batalha retorna ainda mais organizada e com novas propostas. Os
desafios deste ano estdo mais variados e vao exigir mais trabalho em equipe,
planejamento e dedicacdo dos alunos. A expectativa € que o evento continue
crescendo e se consolide como uma tradicdo nos cursos de Engenharia da
UNIFATEB.

2.1 DEFINIGAO DO NOME

Inspirado no vildo principal de Transformers, que representa o poder absoluto,
o medo e a dominagéo estratégica, foi desenvolvido o Megatron, que simboliza para a
equipe, nao apenas a destruicdo, mas uma evolugao implacavel. A frase citada no
filme “Megatron ndo se rende, ele conquista!” (TRANSFORMES PRIME — BEAST
WARS, 1994) reflete essa ideia de lideranga, exibindo seu feroz espirito de luta mesmo
em momentos de angustia. Ela reafirma a destreza de seu personagem e sua
determinagao inabalavel na batalha, essa esséncia de espirito de luta inflexivel que

sera atribuido para o robé.

2.2DEFINIGAO DO MODELO

Foi iniciado o desenvolvimento do projeto, Megatron, escolhendo o modelo com
base em pesquisas a respeito de todos os modelos que s&o utilizados nas batalhas ja
consolidadas. Apds analises de robbs apresentados em sala de aula foi optado pelo
modelo Drums, em razdo de sua comprovada eficiéncia em competi¢cdes, elevada
capacidade de gerar impactos significativos contra adversarios e facilidade de
manutencado. Essas caracteristicas tornam o modelo especialmente adequado para
projetos que exigem robustez, desempenho consistente e possibilidade de ajustes
rapidos, atendendo plenamente aos requisitos estabelecidos para a construcdo do

prototipo.
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O modelo DRUMS utiliza uma arma rotativa em forma de tambor cilindrico
horizontal, geralmente posicionada na frente do robd. Esse tambor gira em altissima
velocidade, equipado com dentes metalicos e laminas, atingindo o oponente com forga
bruta e podendo até langa-lo ao ar. Trata-se de um modelo com étima mobilidade e
grande capacidade de dano mecanico. E uma versdo menor dos verticais spinners e
apresenta um menor momento de inércia. Esta configuragdo permite reduzir
significativamente o tempo de aceleragéo do tambor (o0 tempo maximo especificado é
de 4 segundos), aumentando assim a flexibilidade na batalha. Embora esses rolos
menores causem menos danos diretos aos oponentes do que os spinners verticais
tradicionais, eles fornecem ao robd maior estabilidade devido ao centro de gravidade
mais baixo. também facilita a reversao e as curvas rapidas porque o efeito giroscépico
é reduzido (MEGGIOLARO, 2006).

2.3DEFINIGAO DO PROTOTIPO

Durante essa primeira etapa do projeto, foi elaborado o desenho de um protétipo
e iniciada a busca por uma base de materiais adequada para a construgao do robd. O
protdtipo inicial tem com critérios: resisténcia mecanica, peso e dimensbes, fatores
essenciais para garantir que o Megatron tenha alta durabilidade em combate, seja agil
durante as manobras e se mantenha dentro dos limites de peso e normas da

competi¢ao, conforme Figura 1

Figura 1 - 1° esbogo do robd.

CIMA BAIXO SEM TAMPA

Fonte: Elaborado pelos autores (2025).
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A Figura 1 mostra o primeiro desenho do robd, com trés vistas: de cima, de baixo
e sem a tampa. E possivel ver o posicionamento das rodas, o chassi e os componentes
eletrénicos internos. Esse esbogo inicial ajudou a planejar a montagem e organizagéo
dos sistemas do robé.

Depois de estudo e ajustes no projeto, foi realizado a versao final do robd

conforme a Figura 2.

Figura 2 - Esbogo do robd - Final

Fonte: Elaborado pelos autores (2025).

Ja na Figura 2, é possivel observar a versao final do robd, construida a partir das medidas
exatas e com a parte interna detalhada, evidenciando a disposi¢cao otimizada dos
componentes para assegurar maior equilibrio, resisténcia estrutural e eficiéncia funcional.

2.4 ANALISE DE MATERIAIS E CUSTOS

Conforme destaca Furtado (2025), o estudo dos materiais constitui um campo
essencial da engenharia, voltado para a analise e compreensédo das propriedades
fisicas, quimicas e mecanicas dos diferentes materiais. O principal objetivo dessa area
€ selecionar e desenvolver materiais que atendam de forma eficiente as exigéncias
especificas de um projeto ou aplicagao.

Com base nesse principio, a equipe iniciou a analise das propriedades mecanicas
dos materiais escolhidos, com énfase nos seguintes critérios: resisténcia a tracéo,
resisténcia a compressao, dureza, condutividade térmica e condutividade elétrica.
Esses parametros sdo fundamentais para avaliar o desempenho dos materiais diante

de diferentes esforgcos e condi¢gdes de uso, permitindo uma selegao mais eficiente e
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adequada as necessidades do projeto.

Considerando esses aspectos, foram selecionados os materiais descritos nos
Quadros 1, 2 e 3, nos quais constam suas principais caracteristicas e os valores
estimados para aquisicdo. Conforme apresentado no Quadro 1, estdo detalhadas

nossas escolhas para a estrutura e o revestimento do robé.

Quadro 1- Estrutura e revestimento

Materiais Caracteristicas Especificagoes Preco
Aco 5160 Alta resisténcia 50x60 6mm R$ 235,00
. . A 38mm X 100mm
; Boa resistencia mecanica R$ 200,00
Aco inox X 200mm
. Leve e absorve energia de
Policarbonato ou lexan impactos 1m x 1m x 3mm R$ 250,90

Fonte: Elaborado pelos autores (2025).

O rob6 Megatron esta sendo projetado com dimensdes de 40 cm x 40 cm x 20
cm e peso maximo estimado de 13 kg. Para sua estrutura, optamos por uma
combinacao de ago 5160 e aco inoxidavel, devido a elevada resisténcia mecanica do
primeiro e a boa resisténcia a corrosdo do segundo. Além disso, visando a absorgao
de impactos durante as batalhas, sera incorporada uma camada de policarbonato no
chassi, proporcionando maior protecao sem comprometer significativamente o peso
da estrutura. O Quadro 2 apresenta as pegas que, segundo nossa analise e pesquisa,

se mostraram mais adequadas para a parte interna.

Quadro 2 — Pecas (eixos, espagadores, apoios, amortecedores e isolantes).

Materiais Caracteristicas Especificagcoes Preco
Acgo 1045 Boa resisténcia (12,70 mm)x6m R$ 93,25
Acgo 4340 Resistente 1m x 1m x 6mm R$ 780,50

cl/tratamento

Ligas de cobre Bom deslizamento 1.5 mm - 5 metros R$ 56,00
Nylon Resistentes 2.5cm x 15cm R$ 15,00
Fenolite Isolante elétrico 0,80mm x 1000mm x 1240mm R$ 225,00
Fita fixadora Fixacao Velkro 25mm 25¢cm R$30,00
Espuma espansiva Fixagao 340g/500ml mundial prime R$ 25,00

Fonte: Elaborado pelos autores (2025)
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Para a parte interna do robd, foi adotado a mesma l6gica de combinacédo de
materiais metalicos, utilizando dois tipos de acos um com tratamento térmico e outro
sem ambos escolhidos por suas boas propriedades mecéanicas. A escolha dos agos
1045 e 4340 deve-se a sua adequada resisténcia mecanica, sendo materiais
apropriados para a fabricagdo de pecas de menor porte e componentes estruturais
internos. As ligas de cobre foram selecionadas devido as suas excelentes propriedades
de deslizamento, sendo ideais para aplicagdes como eixos de rodas e componentes
que exigem menor atrito, como partes moveis de sistemas de armamento.

Foi optado pela fita fixadora Velcro, espuma expansiva e nylon devido a sua
eficiéncia na fixagdo de componentes do robdé de forma pratica e segura. O Velcro
permite montagem e desmontagem rapida, ideal para ajustes e manutengbes. A
espuma expansiva garante preenchimento e fixagdo firme em espacos irregulares,
enquanto o nylon oferece resisténcia e leveza na amarragéo de partes internas. Esses
materiais contribuem para uma estrutura funcional, versatil e de facil manuseio.

Como material isolante, foi escolhido o fenolite, que possui boa resisténcia
elétrica e térmica, sendo amplamente utilizado em aplicagées que exigem isolamento
e estabilidade dimensional.

Ja no Quadro 3, busca descrever as escolhas para a parte elétrica e o sistema
de locomocgao, destacando os componentes selecionados com base na eficiéncia,

compatibilidade e desempenho esperados para o funcionamento do robd.
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Quadro 3 — Sistema de locomocéo e Elétrica

Materiais Caracteristicas Especificagoes Preco
Tensé&o: 3 células/ R
Bateria LiPo 11.1V 11,1V 2200mAh 30C Capacidade: 530 0%
Descarga 2200mAh ’
nominal:
30C
Controle Flysky FS-i6 FS 16 Faixa de RF: 2.405-2,475 GHz RS
2.4G6chRC Largura de banda: 261,00
500KHz
Corrente (sem carga): 0,36 A
Rotacao de Corrente (maxima eficiéncia):
m(;g)r;eosggg Saida: 20000 1,76 A Corrente (stall): 14 A 606%%
RPM Tens&o: Torque (maxima eficiéncia): ’
12 VDC 4,9 Kgf.cm Torque (stall):
27,2 Kgf.cm Poténcia
(maxima eficiéncia): 16,5 W
Tipo de Redugéo:
Planetaria Redugdo: 16:1 (2
Estagios)
Motor com Caixa Corrente (sem carga): 0,36 A
de Reducao 12V Corrente (méxima eficiéncia):
,’Qﬂrr(;:grrﬁ:r?tg 400RPM Rotagao 1,76 A Corrente (stall): 14 A 265%%
de Saida: 400 Torque (maxima eficiéncia): ’
RPM 1,2 Kgf.cm Torque (stall): 6,8
Tenséo: 12VDC Kgf.cm Poténcia (maxima
eficiéncia): 16,5 W Tipo
de Reducgéo: Planetaria Redugéo:
16:1 (1 Estagio)
COMBAT -Roda 100X45 Largura: 45 mm Furo Central
do Cubo: 15 mm Rasgo de R$
Rodas - 15MMDiametro Chaveta: 5 mm - DIN6885 652,65
Externo: 100 mm Material do Cubo: Aluminio
6351-T6 Material do Pneu:
Borracha Vulcanizada
Dureza do Pneu: 50 Shore-A
Peso:415¢g
Rc Esc 320a 6-12v Rc Navio &
Barco R/c
Hobby Escovado Motor Speed
RCESC 320A6-12V Controller W/2a Bec Esc | Alta R$ 47,19

Corrente de Saida Continua:
Capaz de entregar 320A(frente) e
160A (para tras), garantindo
desempenho poderoso para
barcos e carros RC.

Fonte: Elaborado pelos autores (2025)
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Para a parte elétrica e o sistema de locomogdo do robd, foi selecionado
componentes que garantem desempenho, confiabilidade e compatibilidade com o
projeto. A bateria LiPo de 11,1V e 2200mAh oferece alta capacidade e taxa de
descarga adequada para alimentar os sistemas com eficiéncia. O controle Flysky FS-
i6 proporciona precisao e estabilidade na comunicagdo. Os motores de locomogéo de
20000 RPM com reducao planetaria oferecem torque e velocidade ideais para
movimentagdo, enquanto os motores de armamento, com rotacao reduzida, sdo mais
adequados para movimentos controlados e potentes. As rodas COMBAT, feitas de
aluminio e borracha vulcanizada, garantem aderéncia e resisténcia em diferentes
superficies. Por fim, o RC ESC 320A suporta altas correntes e proporciona controle
eficiente dos motores, essencial para o bom funcionamento do robé em operacgao.

A escolha dos materiais foi feita em equipe, considerando resisténcia, leveza,
custo-beneficio, facilidade de fabricagdo e disponibilidade. Priorizando a seguranca,
durabilidade e eficiéncia, além de manutencdo, impacto ambiental e viabilidade
econdmica. Com pesquisa e discussao, foi selecionado os materiais mais adequados

para garantir o melhor desempenho do projeto.

3 CONCLUSAO

Neste trabalho, foram analisadas as principais caracteristicas e possibilidades
de aprimoramento do rob6 desenvolvido. O préximo passo sera sua construcio final e
participagdo na competigao de robés de combate da UNIFATEB em 2026, onde suas
funcionalidades serao testadas frente a outros competidores. O desenvolvimento do
robd proporcionou uma experiéncia interdisciplinar, focada no aprimoramento de
competéncias técnicas e na aplicagao pratica dos métodos da engenharia. Espera-se
que este projeto sirva de inspiragdo para novos estudos na area.
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