G.3 — Engenharias

DESENVOLVIMENTO INTEGRADO DE ROBOS AUTONOMOS PARA AS
MODALIDADES SUMO E CABO DE GUERRA EM COMPETICOES DE
ROBOTICA

Alan SILVA!, Erroflim JUNIOR!', Ingrid CUTRIM!, Ana SOARES?

! — Bacharelado em Engenharia da Computacdo, IFMA Campus Santa Inés, Santa Inés-MA;
alans@acad.ifma.edu.br, erroflim.alves@acad.ifma.edu.br, cutrim.ingrid@acad.ifma.edu.br
2 — Professor Orientador, [IFMA Campus Santa Inés, Santa Inés-MA; ana.soares@ifma.edu.br.

RESUMO

Este trabalho apresenta o desenvolvimento conjunto de dois robds autonomos destinados as
modalidades Sumo6 e Cabo de Guerra, buscando integrar solugdes mecanicas, eletronicas e de
programacao para desafios distintos em competi¢des de robdtica. A modalidade Sumo6 demanda um
robo capaz de localizar, enfrentar e retirar o adversario da arena com rapidez e precisdo, enquanto a
prova Cabo de Guerra requer maxima forga de tracdo e estabilidade para resistir a forga contraria. O
objetivo central ¢ projetar, construir e programar sistemas roboticos autonomos otimizados para cada
prova, compartilhando conceitos de engenharia, mas com estratégias especificas de atuagdo. A
metodologia adotada envolveu trés frentes complementares. No projeto mecanico, foram concebidos
chassis com baixo centro de gravidade, empregando rodas de borracha; para o Sumo, privilegiou-se
agilidade e manobrabilidade, enquanto, para o Cabo de Guerra, reforcou-se a estrutura para suportar
esforgos prolongados e evitar deslizamentos. No projeto eletronico, utilizou se microcontroladores,
sensores infravermelhos e ultrassonicos no robd de Sumo para deteccdo de bordas e oponentes, e
sensores de corrente e torque no robo de Cabo de Guerra para controle de forga, além de motores de
elevado torque e drivers de poténcia em ambos. Na programacao, foram desenvolvidos algoritmos em
linguagem C/C++ capazes de tomar decisdes em tempo real: estratégias de ataque e evasao no Sumo
e ajustes automaticos de poténcia e tracdo no Cabo de Guerra. Os testes preliminares realizados com
os prototipos comprovaram uma excelente precisao dos sensores, uma elevada for¢a de empurrao no
robd de Sumod e uma tragdo consistente no robd de Cabo de Guerra. Desafios significativos, como a
calibracao precisa dos sensores em diferentes condi¢des de iluminagdo e a gestdo da dissipacao de
calor em motores submetidos a altas cargas de trabalho, foram superados com sucesso durante a fase
de desenvolvimento. Conclui-se, portanto, que os objetivos de prototipagem foram plenamente
atingidos, com ambos os robos apresentando um desempenho competitivo notdvel e demonstrando a
efetiva integracdo de conhecimentos de mecanica, eletronica e software. Este trabalho consolida uma
base solida para futuras competicdes e avanca o estado da arte na robdtica autonoma aplicada a
desafios esportivos.
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