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Resumo: O projeto de construcao do nosso robd de combate, denominado McQueen,
visa criar uma maquina que combine as caracteristicas de agilidade e poder do modelo
"drums". Inspirado pela evolu¢do das competicdes de rob6s desde os anos 80, o
projeto busca integrar diversos conhecimentos para garantir que o robd atenda as
especificacdes desejadas e tenha um desempenho competitivo. A construcdo é
baseada na andlise e estudo de cada parte do robd, refletindo o empenho dos
criadores em alcancar a vitdria na competicao.
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Abstract: The construction project for our combat robot, named McQueen, aims to
create a machine that combines the agility and power of the "drums"” model. Inspired
by the evolution of robot competitions since the 1980s, the project seeks to integrate
diverse knowledge to ensure the robot meets the desired specifications and performs
competitively. The construction is based on the analysis and study of each part of the
robot, reflecting the creators' commitment to achieving victory in the competition.
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1. INTRODUCAO

Desde sua origem na década de 1980, as batalhas de robds evoluiram
significativamente, tornando-se cada vez mais complexas e tecnoldgicas. O grupo
"Denver Mad Scientists Club" pioneiros no novo modo de competicdo, revolucionaram
0 conceito de combate ao colocar maquinas como protagonistas. Nessas disputas
inovadoras, cada robd, equipado com ferramentas exclusivas, luta de acordo com
suas proéprias caracteristicas e estratégias (MAKERHERO, 2023).

Inspirada no sucesso de Star Wars, a equipe liderada por Marc Thorpe
realizou, em 1994, a primeira edicdo da Robot Wars em S&o Francisco. O evento
conquistou o publico e definiu um novo padrao para as futuras competi¢cdes de robés.
O conceito dessas batalhas envolve maquinas de peso similar, operadas
remotamente, que se enfrentam utilizando suas habilidades para desativar o
adversario e ser a ultima a permanecer operacional (MENDES, 2024).

O desenvolvimento de um robd de combate requer uma ampla gama de
conhecimentos, além de criatividade e da capacidade em lidar com imprevistos e do
planejamento estratégico. Essas competicdes atraem entusiastas da engenharia,
tecnologia e inovacdo, tornando-se eventos enriquecedores tanto para 0s
participantes quanto para o publico causando emocfes e adrenalina para 0s
competidores e ao publico que acompanha. (SOUZA, 2009).

Atendendo ao desafio proposto pela Unifateb, fomos encarregados de projetar
e construir um rob6 de combate com aproximadamente 13,5 kg. O principal objetivo
desse projeto é desenvolver nossas habilidades técnicas e aprofundar nosso
conhecimento em engenharia, eletronica e estratégia de combate. Além disso, a
competi¢cdo proporciona uma experiéncia pratica valiosa, permitindo que enfrentemos
outros alunos que compartiham o mesmo propdsito: desenvolver solugdes
inovadoras e alcancar a vitoria.

O planejamento de um rob6 de combate exige um aprofundamento teorico

constante, além da aplicacdo pratica desse conhecimento ao longo do
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desenvolvimento do projeto. Novas ideias e aprendizados surgem continuamente e

devem ser devidamente registrados para otimizar o processo (MENDES, 2024).

O modelo escolhido foi o "drums”, com carcaca quadrada, duas ou quatro
rodas e um cilindro espinhoso como arma. No entanto, o verdadeiro diferencial para
a vitéria é o conhecimento, permitindo & equipe criar estratégias, utilizar materiais de

qualidade e desenvolver um rob6 competitivo.
2. DESENVOLVIMENTO
O modelo drums serviu de inspiracdo no projeto, garantindo um desempenho

competitivo contra qualquer adversario. A Figura 1 ilustra o modelo de referéncia

utilizado como base.

Figura 1 - Modelos de Base

Fonte: Tutorial em Robds de Combate (2006)

Alguns dos materiais utilizados na construcdo do robd, incluindo parte da
carcaca, foram adquiridos por meio de patrocinios de empresas do setor, o que
contribuiu significativamente para a viabilizacdo do projeto. Além desses materiais
fornecidos, diversos outros componentes internos serdo empregados para garantir o

funcionamento e a eficiéncia do robb.
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Para a construcdo do projeto, foram adquiridos diversos componentes
essenciais para garantir seu desempenho e funcionamento adequado.

O controle remoto Flysky 16 - FS-16 2.4G 6CH foi escolhido para possibilitar
uma comunicacéo eficiente e responsiva com o robd, permitindo controle preciso
durante as batalhas.

A alimentacdo do sistema sera feita por uma bateria de alta capacidade,
acompanhada de um carregador de bateria, garantindo autonomia e confiabilidade.
Para a locomocao, foram selecionadas rodas de 100x45mm, que proporcionarédo
estabilidade e aderéncia durante os combates.

Além disso, o robd conta com um conjunto de cabos para interligar os sistemas
elétricos, além de chapas de ferro e um cilindro, que compdem parte da estrutura e da
arma principal. O receptor FlySky FS-iIA6B assegura a comunicacgao eficiente entre o
controle remoto e 0os motores, sendo responsavel pelo acionamento individual de cada
ESC para que o sistema possa ser controlado e possibilita alteracao de func¢des, como
rotagéo individual de cada motor e controle de rotacao.

O sistema de propulsdo é composto por dois motores escovados com ESC,
garantindo poténcia e velocidade para a movimentacao do robd. Por fim, uma base
para componentes foi incluida no projeto, proporcionando organizacdo e suporte
estrutural para os circuitos e demais elementos eletronicos.

Na Tabela 1 é possivel observar os componentes obtidos até o momento,
acompanhados dos seus respectivos valores, unidades compradas e o valor total. Por
conta do patrocinio com a Demolidora Santos Filho, recebemos trés chapas que serao

usadas na estrutura e cilindro do rob6.

Tabela 1 — Materiais e precos

equipamento und preco p/ und preco total
Roda motorizada 2 R$ 446,40 R$ 892,80
Receptor 1 R$ 51,37 R$ 51,37
Bateria 1 R$ 259,17 R$ 259,17
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Controle 1 R$ 215,70 R$ 215,70
Motor ¢/ esc 1 R$ 137,99 R$ 137,99
ESC’s Brushed 2 R$31,49 R$62,98
Chapas 3 - -
Cilindro - - -
Carregador de 1 R$ 174,69 R$ 174,69
bateria

Fonte: Elaborado pelos autores (2025)

Esses componentes foram cuidadosamente selecionados para garantir que o
robd atenda aos requisitos necessarios, oferecendo resisténcia, preciséo e eficiéncia
durante as competicdes.

A estrutura e as especificacdes do nosso robé foram planejadas com base em
um design estratégico, visando otimizar seu desempenho durante os combates. O
modelo adotado contara com um cilindro frontal com varios “cantos vivos”, projetado
para causar impacto e desestabilizar o oponente durante a luta.

Cada componente do robd foi meticulosamente projetado para assegurar
elevados padroes de resisténcia, agilidade e eficiéncia em combate. Foram
considerados fatores como distribuicdo de peso, aerodinamica e durabilidade dos
materiais, a fim de maximizar o desempenho da estrutura durante as operacoes.

A Figura 2 apresenta um esboc¢o 3D do possivel layout estrutural do robd,
destacando a disposicdo das rodas. Esse esquema técnico proporciona uma visao
abrangente do design geral, permitindo a analise criteriosa da distribuicdo dos

elementos e facilitando futuras otimizagdes.
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Figura 2 - llustracdo Robd

Fonte: Elaborado pelos autores (2025)

A concepcao desse layout foi fundamentada em principios de engenharia que
buscam aprimorar a estabilidade, mobilidade e eficiéncia operacional do robd,
garantindo um desempenho apropriado em batalhas.

Outro ponto fundamental na elaboragcdo do projeto foi a integragdo harmdnica
entre 0s componentes mecanicos e eletronicos, assegurando um funcionamento
preciso e sincronizado de todos os sistemas. Essa abordagem sistémica visa otimizar
a resposta do robd a estimulos externos e garantir uma maior confiabilidade e robustez
em sua atuagao.

Na Figura 3, apresenta-se um esboco do protétipo final do robd impresso em
uma impressora 3D. Esse modelo passou por uma série de ajustes e melhorias para

aprimorar sua eficiéncia e desempenho.
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Figura 3 — Robd Impresséao 3D

Fonte: Elaborado pelos autores (2025)

Entre as melhorias planejadas, destaca-se a otimizacdo da arma, que foi
redesenhada para maior precisao e impacto. Essas modificagdes visam aprimorar o

ataque da arma, aumentando o ataque e resisténcia da mesma.

2.1 LAYOUT ESTRUTURAL DO ROBO

O desenvolvimento de um rob6 envolve um planejamento minucioso para garantir
que todos os componentes sejam distribuidos de maneira estratégica, equilibrando

peso, poténcia e funcionalidade.

As pecas foram cuidadosamente posicionadas para otimizar a estabilidade, a
mobilidade e a eficiéncia operacional do sistema. Detalhes como distribuicdo de carga,
integracdo entre motores e controladores eletronicos e a funcionalidade da arma
principal, foram considerados. O objetivo € garantir um desempenho aprimorado, tanto

em locomoc¢ao quanto em capacidade ofensiva.

A seguir, na Figura 4 apresenta-se uma descri¢éo detalhada dos componentes do

robd e suas respectivas fun¢des dentro do sistema.
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Figura 4 — Layout Estrutural
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Fonte: Elaborado pelos autores (2025)

O desenho possui a escala 1:10 e apresenta os elementos em locais que podem
desempenhar suas designadas funcdes. Apesar do planejamento antecipado da
disposicdo dos componentes, recebemos a carcagca com medidas diferentes,

obrigando-nos a reorganizar cada item.

2.2 COMPONENTES
2.2.1 Bateria

A bateria é a principal fonte de energia do robd, responsavel por alimentar todos
0S componentes eletrbnicos e motores. Sua posicdo centralizada no layout ajuda na
distribuicdo equilibrada do peso, essencial para a estabilidade do equipamento

durante o funcionamento.

Com a corrente de 5000 mAh, carga elétrica de 60 C e atensao de 14,8 V, a bateria
escolhida contribuirda significativamente para o funcionamento dos demais

componentes.
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2.2.2 Rodas laterais

As rodas sao fundamentais para a mobilidade do rob6. Duas rodas foram
projetadas, cada uma conectada a motores especificos, permitindo um deslocamento
preciso e agil. O diametro de @80 mm indica que s&o projetadas para suportar

impactos e oferecer boa aderéncia ao solo.

O modelo escolhido é produto da loja Robocore, conhecida por componentes de
Otima qualidade para robés de combate semelhante aos que estamos projetando. Na

Figura 5 é possivel ver as especificacfes da roda em questao.

Figura 5 — Especificacdes da roda

Especificagées da Roda COMBAT 80mm:

Diametro Externo: 80 mm

Largura: 30 mm

Furo Central do Cubo: 8 mm

Rasgo de Chaveta: 3 mm - DIN6885
Material do Cubo: Aluminio 6351-T6
Material do Pneu: Borracha Vulcanizada
Dureza do Pneu: 50 Shore-A

Peso: 170g

Fonte: Robocore (2025)

Apesar do primeiro design do robd, a equipe decidiu adquirir esse modelo e alterar

o formato da estrutura externa, fechando a parte superior.
2.2.3. Motores

Para melhor eficiéncia, o robd possui dois tipos distintos de motores:
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2.23.1 Motor das rodas

Motor destinado ao sistema de locomocéo principal, fornecendo torque suficiente

para movimentar as rodas. Sao escovados, 0 que significa que possuem menos

rotacdes por minuto, porém permitem um torque maior em relagéo a outros tipos de

motores. Foi adquirido em conjunto com eles, caixas de reducao acopladas ao eixo,

que tem a funcdo de reduzir a rotacdo para evitar que a roda se desloque

desordenadamente.

A Figura 6 mostra as especificagdes dos motores do conjunto escolhido.

Especificagées Mecanicas:

Tipo de Reducao:

Relagdo de Redugdo:
Didmetro do Eixo de Saida:
Rasgo de Chaveta:
Comprimeto de Eixo:
Largura/Altura (Quadrada):

Comprimento da Caixa:

Comprimento Total com Motor:

Furacao para Fixacdo:
Material das Engrenagens:
Material do Bloco:

Peso do Conjunto:

Figura 6 — Especificacdes do motor

Planetaria

16:1 (2 Estagios)

8 mm

3 mm - DIN6885

26 mm

38 mm

47,5 mm

134,5 mm

8 furos com rosca M4

Ago SMF5040 (Dureza 30-40 HRC)
Zamac-5, Zincado branco trivalente

484g

Fonte: Robocore (2025)

Esses motores formavam um conjunto com as rodas, destacando-se comparados

a componentes separados, pois facilitava a compra e recebimento das encomendas.
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2.2.3.2 Motor com ESC

Este motor serd utilizado para acionar o sistema da arma, garantindo um
funcionamento dindmico e eficiente, estes tipos de motor também sdo conhecidos
como motores Brushless, com alta taxa de rotagcBes e menos torque estacionario, o

gue possibilita um acionamento potente para a construcéo acoplada na arma.
A Figura 7 mostra as especificacdes do motor escolhido.

Figura 7 — Especifica¢cdes do motor

eeen Bumb Kv MAX Watts Voltage Max Current Rotor No load Resistance Motor Size Stator Size Weight Propeller

EmANUEs (RPM/Volt) W) Range(V) ® Poles | Current(A) () (mm) (mm) (g) (Inch)
2200 340 712 28 14 1.4 0.035 57 6
o0 300 712 I 3 0085 57 %6

2830-V2 9x6/10 x5/10x

(2830-V2
Q830-v2 s ol _ £00 ! el Ly 2 — 203
(2830-V2 850 240 7~15 ] 14 0.6 0,189

14 1

9x6/10x

Fonte: Alibaba (2025)

Como o motor escolhido possui a tensao de 2200 KV, a primeira linha mostra os
detalhes especificos dos componentes em questdo. A Figura 8 mostra o ESC que

acompanha o motor.
Figura 8 — Especificacdes do ESC

Item Cont./Burst  Batterycell Weight BEC Size(mm)  Connector User

Ui Number  Current(A)  NiXX\Lipo (9) Output LxWxH (mm) Program
FLIER 20A SP-300001-03 20A/30A 5-12NC/2-4Lipo 25 5.5V/4A 60x25x10 3.5 Yes
FLIER 30A SP-300002-03 30A/40A 5-12NC/2-4Lipo 25 5.5V/4A 60x25x10 3.5 Yes
FLIER 40A SP-300003-03 40A/55A 5-12NC/2-4Lipo 37 5V/6V4A  68x25x10 4.0 Yes
FLIER 50A SP-300004-03 50A/65A 5-12NC/2-4Lipo 37 5V/6V4A  68x25x10 4.0 Yes
FLIER 60A SP-300005-03 60A/80A 5-18NC/2-6Lipo 50 5V/6V8A  70x34x10 4.0 Yes
FLIER 80A SP-300007-03 80A/100A  5-18NC/2-6Lipo 75 5V/6VBA  90x37x10 4.0 Yes
FLIER 100A SP-300008-03 100A/120A  5-18NC/2-6Lipo 80 5V/6V8A  90x37x10 4.0 Yes

Fonte: Alibaba (2025)

O ESC em questao € o de corrente de 30 A, cujos detalhes estdo presentes na

segunda linha da planilha.
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2.2.4. ESCs

Os ESCs (Electronic Speed Controllers) sdo componentes eletronicos que regulam
a poténcia fornecida aos motores, permitindo controle preciso da velocidade e direcéo.
O desenho apresenta diversos ESCs distribuidos estrategicamente, formando um

sistema de controle independente para cada motor do projeto.

O desenho inicial mostra um modelo diferente de ESC, pois a equipe decidiu trocar

para o modelo da figura mostrada considerando a economia financeira.

2.2.5. Receptor

O receptor é responsavel por receber sinais de controle remoto e transmitir
comandos aos motores e demais sistemas eletronicos do rob6. Sua posi¢ao central

facilita a distribuicéo eficiente dos sinais para 0os componentes conectados.

Inicialmente o receptor seria comprado com o controle num conjunto, mas
problemas na alfandega brasileira acabaram desfazendo kit e recebemos somente o

controle, obrigando-nos a comprar novamente receptor.

2.2.6. Cilindro

O cilindro € um dos principais componentes estruturais do sistema ofensivo do
robd. Trata-se de uma peca rotativa acionada por um motor e conectada a uma correia,
funcionando como uma arma giratéria capaz de causar danos a oponentes, seu
acionamento sera por tracdo mecanica devido ao travamento do motor Brushless ao
eixo menor da correia, que por sua vez transfere energia mecanicamente para o

cilindro rotativo.

Os primeiros projetos mostravam um cilindro espinhoso, mas com o decorrer de
pesquisas a equipe optou por trocar os espinhos por cantos vivos, aumentando a

resisténcia da ofensiva e possiveis danos aos oponentes.
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2.2.7. Correia

A correia esta associada ao cilindro e ao motor Brushless, transmitindo movimento
e permitindo o acionamento eficiente da arma, servindo como mecanismo de tracao

acionadora.

Juntamente com as correias, recebemos mancais para o suporte das engrenagens

qgue movimentarao o cilindro espinhoso.

2.2.8. Controle

O controle FlySky FS-i6 foi a melhor op¢céo encontrada, pois junto com seu receptor
conectado aos demais componentes € possivel movimentar o rob6 e sua arma de uma

distancia consideréavel.

Foi o primeiro componente a ser obtido pela equipe, contudo, por conta de
problemas na alfandega brasileira, sua entrega foi adiada e foi necessario o

pagamento de uma taxa para seu despache.

Por conta de contratempos citados anteriormente, ndo recebemos o pacote como
descrito no site: controle acompanhado de receptor, 0 que nos abrigou a compra-lo
separadamente.

2.2.9. Mancal

Os mancais possuem a funcdo de dar suporte as engrenagens da correia,
firmando-as na estrutura e aumentado a qualidade da funcionalidade da correia e

consequentemente da arma.

Foram recebidas duas unidades do mancal juntamente com a correia, ambas do

mesmo modelo.



2EPIC

X1l ENCONTRO DE PESQUISA, XVI ENCONTRO DE INICIAGAO CIENTIFICA E
Il ENCONTRO DE ENSINO E EXTENSAO UNIVERSITARIA

2.3 METODOS

Este topico descreve a montagem do robd, considerando todos os materiais
apresentados e 0os desenhos detalhados do exterior e do interior do robd.

2.3.1. Confeccéo da estrutura externa

A construcdo da carcaca é a etapa que antecedeu a montagem dos
componentes, incluindo corte, soldagem e lixamento das chapas metalicas. O
lixamento e os cortes adicionais para as rodas e a arma foram realizados no laborat6rio
da Unifateb, reduzindo o peso total da estrutura. Apos esta etapa, deu-se inicio a

instalacdo dos componentes eletrénicos.

2.3.2. Montagem interna

Conforme citado anteriormente, os componentes utilizados no interior incluem
2 rodas com seus respectivos motores, 1 bateria, 3 ESCs, 1 motor, 1 cilindro para
arma e 1 receptor, cujas especificacbes podem ser encontradas nos tépicos

anteriores.

Os primeiros itens fixados foram as rodas, visto que sdo 0s componentes que
mais ocupam espaco. As mesmas foram prendidas por parafusos na parte inferior do

robo.

A arma giratéria, pela sua exclusividade, necessitava de confeccdo manual,
exigindo assim o contato com profissionais de soldagem. Concluida a etapa, inicia-se

a fixacao do cilindro pelos mancais.
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2.3.3. Testes de arma e rodas

O primeiro teste foi realizado no dia 7 de maio, que consistia em ligar o receptor
com o motor, um ESC e a bateria. A alavanca do controle remoto seria usada para
intensificar a rotacdo do motor, pois a velocidade da arma € crucial para um ataque

efetivo.

No dia 4 de junho foi realizada a conex&do de uma das rodas com o receptor,
juntamente com a bateria e um ESC. Conforme descrito nos tépicos anteriores, 0
modelo da roda escolhida acompanhava um motor préprio, dispensando a equipe de
conectar os mesmos. O método de teste se assemelha ao do motor, onde a alavanca
restante do controle remoto dimensionava a velocidade e direcdo que o robd se

moveria.

24 RESULTADOS

Ap6bs finalizar os cortes e o lixamento da estrutura, segue-se para fixagdo dos
componentes e da arma. Os mesmos passaram pelo processo de testes,
possibilitando a visualizacdo da eficiéncia de cada item e se correspondem ao

esperado.

Neste tdpico se encontram os resultados dos métodos utilizados, como as
estruturas com seus pesos e os testes de rotacdo da arma e das rodas.
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2.4.1. Estruturas obtidas

A etapa de construcdo da carcacga resultou em uma estrutura funcional, com
acabamento adequado e acesso interno facilitado pela tampa superior parafusada. A

estrutura resultante e sem cortes se encontra na figura 9.

Figura 9 — Parte externa

Fonte: Elaborado pelos autores (2025)

Foi utilizada a balanca do laboratério da Unifateb para identificar o peso da
estrutura, considerando que grande parte do peso do robdé provém da mesma. A

carcaga, sem arma e demais componentes, possui 6 kg.

Além do lixamento, foram realizados cortes para as rodas laterais e a arma,
ambos contribuindo significativamente para a diminuicdo do peso. O resultado desta

etapa se encontra na figura 10.
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Figura 10 — Carcaca lixada

Fonte: Elaborado pelos autores (2025)

O peso total da carcaca vazia e lixada se aproxima de 4 kg, enquanto a

estrutura tampada, 5 kg.

A arma giratoria, pela sua exclusividade, necessitava de confeccdo manual,
exigindo assim o contato com profissionais de soldagem. Foi realizada uma mudanca
No processo que consistia em substituir os espinhos por cantos vivos, pois ofereciam

mais resisténcia. O resultado destas mudancas se encontra na Figura 11.
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Figura 11 — Arma final

Fonte: Elaborado pelos autores (2025)

O peso da arma apdés as mudancgas citadas totalizou 1,8 kg, contribuindo
significativamente para o aumento do peso do rob6é completo.

2.4.2. Teste de motor para arma

O primeiro teste foi realizado no dia 7 de maio, que consistia em ligar o receptor
com o motor, um ESC e a bateria. Ao conectar com o terminal correto do receptor, a
alavanca do controle remoto intensificaria a rotacdo do motor. Nao houve imprevistos
durante a execucéo, resultando no bom funcionamento de todos 0os componentes

utilizados.

Apbs o recebimento da arma e sua fixagdo na carcaca, o teste foi feito novamente.
Como resultado, 0 motor suportou o peso da arma e a velocidade resultante cumpria

com o esperado.
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2.4.3. Teste de rodas

No dia 4 de junho foi realizada a conexdo de uma das rodas com o receptor,
juntamente com a bateria e um ESC. Durante os testes, notava-se que 0os ESCs néo
suportavam a alta voltagem, obrigando a equipe a adquirir novas baterias. O modelo
escolhido, além de oferecer melhor desempenho, auxiliava em demais areas do
projeto pelo seu tamanho compacto. As primeiras baterias eram compridas, o que
comprometia a disposi¢céo dos outros componentes e aumentava significativamente o
peso em uma extremidade, desequilibrando o rob6. Mesmo com a atualizacéo, as

preocupacdes citadas existiam, contudo, em menor proporcao.

Utilizando um processo de teste semelhante ao do motor, foi realizado o teste apos
a substituicdo da bateria. O resultado deste teste revelou o bom funcionamento e de
todos os componentes utilizados, ndo apresentando nenhum imprevisto além dos

citados.

CONCLUSAO

Neste trabalho foram apresentadas todas as pretensdes relacionadas ao nosso
projeto, bem como as principais caracteristicas que o robd McQueen ir4 apresentar.
O desenvolvimento deste rob6 é fruto de uma abordagem multidisciplinar, que envolve
conhecimentos em eletrbnica, mecanica, programacado e design estrutural, com o
intuito de criar uma maquina eficiente, robusta e competitiva para combates.

Os proximos objetivos concentram-se no aprofundamento técnico dos
conhecimentos adquiridos ao longo da fase de concepcéo, aplicando-os diretamente
na construcao do protétipo. Esta etapa sera fundamental para validar o projeto tedrico
e realizar os testes praticos necessarios. A meta final é levar o robd McQueen a uma
arena de batalha, onde podera demonstrar todo o seu potencial ofensivo e estratégico,
representando o sucesso de um projeto desenvolvido com dedicacéo, trabalho em

equipe.
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