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RESUMO

A escolha pela modalidade Labirinto fundamenta-se em seu potencial para promover o
desenvolvimento de sistemas autbnomos capazes de realizar navegacao inteligente em ambientes ndo
estruturados e de alta complexidade. Essa categoria impde desafios relacionados a percep¢ao do
ambiente, a tomada de decisdo em tempo real e ao controle de movimento, exigindo a integracao
efetiva entre conhecimentos de eletronica embarcada, programagao e projeto mecanico. O objetivo
central deste trabalho ¢ projetar e implementar um robd autonomo leve, compacto e de elevada
agilidade, capaz de identificar situacdes de bloqueio, aplicar estratégias pré-programadas e
restabelecer a trajetdria de forma eficiente e estavel. O sistema de navegacao proposto baseia-se em
uma adaptacdo do algoritmo Random Mouse, tradicionalmente empregado em competicdes de
labirinto. Tal algoritmo foi aprimorado para detectar estados de encurralamento e executar decisdes
autonomas mais precisas, reduzindo o tempo de resposta e o nimero de movimentos redundantes. O
cddigo principal foi desenvolvido para a plataforma Arduino, complementado por uma versao
compativel com Raspberry Pi, destinada a situagdes que exijam maior capacidade de processamento
e integracdo de sensores adicionais. O projeto mecanico foi elaborado no software Autodesk Fusion
360 e produzido por meio de impressdao 3D em ABS, material escolhido por sua leveza e resisténcia
estrutural. A locomocao ¢ realizada através de tragao diferencial, o que confere maior precisdao nas
curvas e estabilidade durante a navegacao. O sistema eletronico incorpora sensores infravermelhos e
ultrassonicos para deteccdo de obstaculos, drivers de motor e baterias de ion-litio recarregaveis,
havendo ainda previsdao de acoplamento de um sensor LIDAR para aprimorar a percepgao espacial e
a construcdo de mapas do ambiente. A programacao, desenvolvida em C/C++ na IDE Arduino, foi
otimizada para ajustar dinamicamente velocidade e rotagdo conforme as leituras dos sensores. Nos
testes preliminares, o robo apresentou autonomia satisfatoria, demonstrando capacidade de resolugdo
eficiente do percurso. Conclui-se que os objetivos da fase de prototipagem foram plenamente
alcancados, evidenciando o potencial competitivo e cientifico do projeto.
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RESUMO

O trabalho descreve a construgdo de um robd auténomo para a prova Sumd, focado em robustez
mecanica, deteccao rapida do adversario e controle de tragdo. O protdtipo utiliza chassi modelado no
software Fusion360, impresso em PLA, com uma configuragdo baixa de borda frontal inclinada e
quatro rodas motorizadas para maior for¢a de empuxo e controle vetorial. Na eletronica, o nucleo é
um Arduino Mega combinado com duas pontes H que alimentam e comandam os quatro motores.
Além disso, sensores infravermelhos irdo detectar os limites da arena e sensores ultrassonicos irdo
localizar o oponente a média distancia. A alimentagdo conta com regulagem de tensdo e protecdes
contra sobrecorrente. A programagao, em C/C++, organiza o comportamento em busca, ataque e fuga.
Leituras de sensores passam por filtro por média movel para reduzir ruido; a coordenacao das quatro
rodas usa rotinas de controle que adaptam poténcia e sentido para manobras rapidas e empurroes
eficientes. Estratégias incluem variacao de torque entre rodas para girar no proprio €ixo € manobras
de engate frontal. Os testes preliminares mediram tempo de aquisicao do adversario, taxa de sucesso
ao empurrar e comportamento térmico das duas pontes H. Problemas iniciais com ruido dos sensores
IR em superficies refletivas foram mitigados por calibragdo dindmica e redundancia entre sensores.
A motorizacdo individual por roda melhorou o controle e capacidade de reversdo, mas exigiu ajuste
fino de balanceamento de poténcia e monitoramento de aquecimento da ponte H. Procedimentos de
ensaio envolveram corridas consecutivas para avaliar repetibilidade, aquecimento e desgaste,
possibilitando iteragdes no posicionamento dos sensores, ajuste de parametros de controle e
alteragdes mecanicas. Conclui-se que o protdtipo atende aos objetivos basicos: detecta e remove
oponentes em condigdes controladas e fornece base para melhorias futuras, especialmente em gestao
de corrente, otimiza¢ao da shield e refinamento das estratégias de controle para ambiente competitivo.
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RESUMO

Optou-se pela modalidade Desafio de Entrega por esta simular de forma aplicada os desafios reais
da logistica e da automagao, exigindo o transporte autonomo de objetos até o destino. Nosso objetivo
¢ desenvolver um robd capaz de identificar o local de entrega, planejar sua trajetéria, desviar de
obstaculos e concluir a tarefa com rapidez e precis@o. A decisdo se baseou em experiéncias anteriores
com robds ja construidos, que nos permitiram acumular aprendizados e melhorar estratégias de
programacao e design. No projeto mecanico, buscamos um rob6 compacto e resistente, modelado no
Fusion 360 e produzido em impressdao 3D com filamento ABS, garantindo leveza e robustez. O
sistema de tragdo diferencial foi escolhido por oferecer boa manobrabilidade em espagos reduzidos e
estabilidade no transporte de cargas. No projeto eletronico, utilizamos Arduino como controladora
principal, sensores de ultrassom para desvio de obstaculos, sensores de cor e linha para orientacdo na
arena, além de ponte H para os motores e baterias de litio para autonomia. Para cendrios mais
complexos, também desenvolvemos uma versao do cddigo para Raspberry Pi, possibilitando maior
processamento, como em aplicagdes com visdo computacional. Na programagao, utilizamos C/C++
na IDE Arduino, criando um sistema de navega¢dao que combina sensores de cor e ultrassom, com
tomada de decisdo para realizar entregas de forma confiavel; em caso de dificuldades, o robd aplica
estratégias de recélculo de rota. Nos testes preliminares, ele foi capaz de identificar pontos de entrega
simulados, transportar objetos com estabilidade e recuperar a trajetéria apds encontrar obstaculos
inesperados. Entre os maiores desafios, destacamos a calibragdo dos sensores de cor, o ajuste do peso
maximo transportavel e o equilibrio entre velocidade e precisdo, mas ja alcangamos bons avangos.
Concluimos que nossos objetivos de prototipagem foram atingidos € que o robd apresenta
desempenho competitivo, além de oferecer aprendizados valiosos para futuros projetos de automagao
e logistica autdnoma.
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