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Resumo: Este trabalho apresenta o desenvolvimento de um robé de combate do
tipo flipper, denominado Hydra — Robd Tita, idealizado no contexto da disciplina de
Prototipagem. O objetivo principal consiste na constru¢do de um robé funcional e
competitivo, integrando conhecimentos em mecanica, eletrénica e modelagem 3D. A
metodologia adotada contempla pesquisa bibliografica, modelagem tridimensional e
levantamento de componentes, com foco na aplicacdo pratica dos conceitos
tedricos. A construgao e os testes ainda serado realizados, estando o projeto em fase
de analise técnica, sujeito a revisdes e ajustes. A proposta refor¢ca a importancia da
robotica educacional como ferramenta de aprendizado ativo e colaborativo na
formacao de engenheiros.

Palavras-chave: Robodtica educacional; Robd de combate; Engenharia aplicada;
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Abstract: This paper presents the development of a flipper-type combat robot named
Hydra — Robd Tita, designed within the scope of the Prototyping course. The main
goal is to build a functional and competitive robot, integrating knowledge in
mechanics, electronics, and 3D modeling. The adopted methodology includes
bibliographic research, 3D modeling, and component selection, focusing on the
practical application of theoretical concepts. Assembly and testing are yet to be
carried out, with the project currently under technical analysis and subject to
revisions. The proposal emphasizes the relevance of educational robotics as a tool
for active and collaborative learning in engineering education.

Key-words: Educational robotics; Combat robot; Applied engineering; Prototyping;
Flipper.
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1. INTRODUGAO
A robdtica competitiva vem se consolidando como ferramenta educacional de

grande relevancia, promovendo o desenvolvimento de habilidades técnicas e
criativas por meio da construgdo de sistemas autbnomos ou controlados
remotamente. Entre as diversas categorias de robés de combate, os do tipo flipper
destacam-se por empregarem mecanismos capazes de erguer ou lancgar
adversarios, 0 que demanda solugdes inovadoras em prototipagem mecanica e
eletrénica.

Este trabalho concentra-se no projeto e na construcdo de um robd de
combate flipper, desenvolvido no ambito da disciplina de Prototipagem, com énfase
em sistemas de ataque baseados em alavancas mecanicas. O objetivo é conceber
um robd de pequeno porte, com dimensdes e massa compativeis com categorias
estudantis, operado por controle remoto.

Embora a literatura sobre robdtica de competicdo ofereca subsidios sobre
materiais, sistemas de tracao e estratégias de controle, a aplicagédo pratica desses
conceitos em ambientes académicos continua sendo um desafio — especialmente
em cursos técnicos e universitarios, onde recursos sao limitados. A questao central
deste estudo é, portanto, desenvolver um flipper funcional e competitivo utilizando
tecnologias acessiveis e procedimentos de baixo custo, integrando teoria e pratica

na prototipagem.

2. DESENVOLVIMENTO
O desenvolvimento do robd de combate Hydra — Titd representa uma

oportunidade concreta de integragdo entre conhecimentos tedricos e praticos em
um projeto multidisciplinar.

Até o momento, o trabalho concentrou-se na fundamentacado tedrica, na
modelagem técnica e no levantamento preliminar dos materiais necessarios —
etapas essenciais para o0 sucesso da construgdo. A pesquisa bibliografica
possibilitou compreender os principios mecanicos, eletrbnicos e estratégicos
envolvidos na robdtica de combate, especialmente em robds do tipo flipper.

Com base nessas informagdes, a equipe avangou no planejamento estrutural

do rob6 e na selecdo de componentes compativeis com as necessidades de
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desempenho, seguranga e viabilidade financeira.

Embora a montagem e os testes ainda ndo tenham sido realizados, o projeto
ja se apresenta bem estruturado e promissor, tanto pela organizagdo dos
integrantes quanto pela dedicagdo empenhada.

Os préoximos passos incluem a aquisicdo dos materiais definitivos, a
construcdo do protétipo e a realizacdo de testes aplicados. Essa fase sera
fundamental para validar as decisbes tomadas e ajustar o robé para atuacéo
eficiente em combates simulados.

O projeto Hydra — Tit&, portanto, possui grande potencial de avango técnico,
além de servir como ferramenta de aprendizado ativo, de estimulo ao trabalho em
equipe e de desenvolvimento de habilidades sociais. A expectativa é que, ao final
do processo, o robd esteja apto a competir em eventos de guerra de robds
académicos, cumprindo os objetivos propostos e fortalecendo a formacao
profissional dos participantes.

2.1. METODOLOGIA
A metodologia adotada fundamenta-se na integracédo entre teoria e pratica,

permitindo que os académicos apliguem os conhecimentos adquiridos nas
disciplinas técnicas em um projeto real de engenharia. Para isso, o estudo utilizou
como base pesquisa bibliografica, modelagem tridimensional e levantamento
preliminar de componentes.

A pesquisa bibliografica possibilitou compreender os fundamentos da
robética de combate e sua aplicagdo no ensino de engenharia. Bezerra Neto (2015)
destacam que a robdtica educacional € uma estratégia eficaz para o
desenvolvimento do aprendizado ativo e da interdisciplinaridade, sendo essencial
para a construcio de solugdes praticas em ambientes académicos.

No que se refere a etapa de prototipagem e construgdo do robé, foram
utilizados como referéncias os manuais técnicos especializados, principalmente o
RioBotz Combat Tutorial (MEGGIOLARO, 2009), que apresenta diretrizes de
dimensionamento estrutural, selecdo de materiais e estratégias de combate
aplicadas a robés do tipo flipper.

Além disso, Zago (2016) contribui com orientagdes voltadas a implementagao
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de sistemas de telemetria, fundamentais para ampliar a seguranga e o desempenho
no controle do robd, enquanto Santos et al. (2024) enfatizam a importancia da
l6gica de programacéao e do uso de ferramentas didaticas, como Scratch e Arduino,
na construgao de projetos interativos. Com base nessas referéncias, a metodologia
foi organizada em trés etapas principais:

1. Pesquisa tedrica: revisdo de materiais académicos, tutoriais técnicos e
artigos cientificos sobre robética educacional e de combate.

2. Modelagem 3D: elaboragdo da estrutura virtual do robd, para testar
virtualmente a disposicdo dos componentes, distribuicdo de peso e possiveis
interferéncias mecénicas.

3. Levantamento de componentes: identificacdo e analise preliminar dos
materiais, considerando critérios como resisténcia, custo, disponibilidade e
compatibilidade técnica.

Essa metodologia, portanto, busca unir fundamentagéo cientifica e pratica
aplicada, seguindo recomendagdes de autores como Meggiolaro (2009) e Bezerra
Neto (2015) visando garantir a viabilidade técnica e o carater educacional do

projeto.

2.2. MODELAGEM

Com base na pesquisa realizada, a equipe iniciou a modelagem
tridimensional do robd. Essa etapa possibilitou a visualizagdo da estrutura, a
organizagdo dos componentes internos, a distribuicdo de peso e a identificacdo de

possiveis interferéncias mecanicas

FIGURA 1

Fonte: Elaborado pelos autores (2025).
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2.3. LEVANTAMENTO PRELIMINAR DOS COMPONENTES
A fase atual envolve a coleta e analise de materiais e pecas que poderao ser
utilizados na construgdo do robd. Na escolha dos componentes, foram considerados
critérios como resisténcia, peso, custo, disponibilidade e compatibilidade técnica.
Essas escolhas ainda n&o sao definitivas, funcionando como guia para as
etapas seguintes. A validagao final ocorrera somente apds os testes praticos e
simulagoes.

2.4. MONTAGEM E TESTES (PREVISAO)

A montagem do robd e a integracédo de seus sistemas estédo previstas para os
proximos meses. Apés essa etapa, serao realizados testes funcionais e ajustes de
desempenho, permitindo validar as decisdes técnicas tomadas e otimizar o
funcionamento geral do protétipo.

2.3. MATERIAIS

Foram listados os principais materiais e componentes selecionados para o
projeto Hydra — Tita. Esses itens foram definidos com base em analises preliminares
e poderéo ser ajustados conforme as necessidades do projeto e os resultados dos

testes.
QUADRO 1
Componentes Modelo Preco médio Preco Total
Bateria Lipo de 11.1V 2200MAH | 3x R$ 279,00 R$ 837,00
Motor com caixa de R$ 227,00
Motor reducgo 6V 266RPM | X R$75.90
FLYSKY Controle R$ 399,24
Controle transmissor RC FS-i6X R$ 399,24
10CH
Fios Fio Cobre5?63mm com RS 7.99 R$ 7,99
Cilindro de CO, Cilindro CO, 160z PSR R$ 229,95 R$ 299,95
COMBAT - Roda R$ 510,00
Rodas 80x30mm — 1/2in 3x R$ 170,90
Chapa Inox 304 2B — R$ 1.365,29
Armadura 3 00mm 500x500mm R$ 1.365,59
Cilindro Pistao R$ 399,54
Pistao Pneumatico Dupla Agéo R$ 399,54
DNT 63x80 S
_Cabos para os Tubo pneumético 5m RS 13,00 R$ 13,00
sistemas pneumaticos
Regulador de presséo Mini lR;eguIaNdor de R$ 270,00 R$ 270,00
ressao
TOTAL R$ 4.259,71

Fonte: Elaborado pelos autores (2025).
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3. CONSIDERAQOES FINAIS
A revisdo teodrica realizada concentrou-se nos robés de combate,

especialmente os do tipo flipper, que utilizam sistemas de alavanca para levantar ou
lancar adversarios. Foram abordados temas como:

* Sistemas mecanicos e pneumaticos;

* Estruturas de chassis e armadura;

» Selecao de materiais com bom desempenho mecanico;

» Controle remoto multicanal;

* Integracado de componentes eletrénicos e estruturais.

As referéncias consultadas foram compostas por artigos cientificos, tutoriais
especializados e manuais técnicos, como o RioBotz Combat Tutorial, além de

publicacdes académicas sobre robdtica aplicada a educacao.

4. CONCLUSAO
O projeto Hydra — Robd Titd proporcionou uma aplicagdo pratica dos

conhecimentos em engenharia, integrando mecanica, eletrénica e modelagem 3D.
Destacou-se a relevancia da robdtica educacional como ferramenta de aprendizado
ativo e colaborativo. Apesar dos avancgos significativos, o projeto ainda se encontra
em fase de analise técnica, sujeito a ajustes, e nao foi concluido nem aprovado em
sua verséo final.

A proxima etapa compreende a montagem, os testes funcionais e a validagao
das solucdes propostas, com vistas a consolidacado do protétipo como ferramenta de

aprendizagem pratica e competitiva.
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